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MACHINES MOTRICES RETROROTAHVES, POST ROTAHVES ET BI 
ROTATIVES (deuxieme partie: generalisation conclusive ) 

Divulgation 



Champs de la pr&sente invention 

La pr&ente invention peut etre consider conune la seconde partie de notre travail relatif aux 
machines motrices, travail dont on trouvera la premiere partie r^sumte dans notre demande de 
brevet deposee internationalement sous le titre machines motrices retro rotatives, post rotatives 
et birotatives. 

Par ailleurs, la presente demande de brevet resume en ensemble demandes de brevets dSposees 
en anteriority de celle-ci . Par opposition au plan figuratif , d£velopp£ en premiere partie, en 
lequel nous avons montre un certains nombre de critdres permettant de decrire les degres des 
figures et des m£caniques des machines, la presente invention determinera les principaux 
permettant de determiner, a partir d'un d£coupage precis rendu possible par certaines unites de 
la premiere partie, les divers degres cette fois-ci dynamico m^caniques des machines , et par un 
nouvel ensemble des machines possibles sur ce plan, notamment les machines rotativo- 
circulaires difiKrentielles post et retrorotatives, et les machines rotativo circulates a contrario. 

De plus, Ton montrera que les degres des machines peuvent simultan^ment appartenir aux deux 
plans. Enfin, Ton montrera que les machines possedent aussi des degres de reality figurative, 
soit les degres materiel, virtuels, et Reels. 

En resume, done, la presente invention a done pour objectrfe de completer nos premiers travaux 
et de montrer que Ton peut restituer aux machines rotatives, gfomftriquement et 
dynamiquement, des degres de realisation leur assurant non seulement un capacite motrice, mais 
aussi un versatility de realisation et de distinction des types de machines appreciable. Cette 
' versatility trouvera sa forme theorique dans un vaste ensemble de crit£res conceptuels 
permettant de determiner toute machine. 

Ce nouvel ensemble de machines, beaucoup plus vaste, et repondant k un ensemble de entires 
beaucoup plus large precis et sophistique, permettra done une nouvelle synthase, beaucoup plus 
large et englobante, que Ton exprimera dans les diverses gammes chromatiques de machines 
motrices. Ce nouvel ensemble de machines sera aussi important puisqu'il fera apparaitre les 
machines rotativo-circulaires a dynamique de pale ou cylindre en Ciokwise non seulement 
comme point primordial de decoupage des divers types de dynamiques de machines formant la 
gamme chromatique, mais aussi, du point de vue pratique par sa realisation originate 
fondamentale des machines rotatives, en ce qu'il s'agit Ik de la seulement machine en laquelle 
Ton ne retrouve, comme dans les turbines, aucune acceleration deceleration d'aucune des 
parties, et comme dans les moteurs k piston, une poussee egale et complete sur les parties 
compressives. 
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De point de vue de la capacity de commercialisation de la pr&ente invention, alors que les 
machines de configuration mecanique et dynamique de Part ant&ieur sont demeurSs 
confront6es a des probtemes importants, et sont tomb£es dans un abandon commercial, nous 
pensons que certaines des machines rotativo-circulaires k contrario, dont la premiere version a 
ete fournie dans nos travaux anterieurs, nous semblent r&Hement etre un type de machines qui, 
de par leur quality, permettent d'envisager une capacity commerciale renouvete aux machines 
rotatives,. 



Contenu et objets plus precis de la prisente invention 

La premiere partie de la prisente invention consistera k g^neraliser certaines parties ou 
methodes de support de la premi&re partie. Notamment Ton ftendra les notions de poly 
induction, d'engrenages cerceau, et de polycamation. 

La seconde partie de la presente invention aura pour objet de g&ieraliser la figure rotativo- 
circulaire de base, k mouvement cbkwise de pale, pr&ent6e k la premi&re partie de la presente 
invention, Notamment, Ton montrera que cette realisation est originate mecaniquement, 
puisqu'elle est la realisation dynamique parfeitement birotative. Nous montrerons en effet que 
la birotativitd, que nous avions mise en Evidence figurativement dans notre premiere partie, y 
est aussi presentee dynamiquement, sous la forme de la machine rotativo circulaire k 
mouvement clokwise. Nous expliquerons aux presentes les immenses avantages de ce type de 
machines et nous gen&aliseront les methodes de support Horizontales permettant d'assurer un 
correct soutient des parties compressives. 

Nous montrerons au surplus, que les machines motrices Rotativo-circulaires, g£n6ralement 
realises par coordination de parti compressive de mouvement circulaires et mouvement 
clokwise sont importantes non seulement du point de vue de leurs quality spScifiques 
originales, mais aussi th&oriquement, puisqu'elles permettent de determiner avec precision un 
point de decoupage birotatif, ce point permettant par la suite la completion d'un un systeme 
complet de dynamiques de machines motrices, que Von representera par les gammes 
chromatiques. • 

En d'autres termes, nous montrerons que les degr£s mecaniques, que nous avons d&finies en 
premi&re partie, et qui permettaient de r&liser figurativement des machines de diflferents degr6s 
, par des courbures de cylindres difl&rentes et plus sophistiquSes, permettront aussi, lorsqu'elles 
seront r6alis6es horizontalement par le recours k des inductions semi transmittives, de 
difKrentier dynamiquement les degres des machines, selon qu'elles sont en dynamique 
clokwise, en dynamique diflKrentielle retrorotatives , ou post rotative, ou selon qu'elles sont en 
dynamique k contrario. 

En resume, Ton montrera done que tous les avancements relatifs aux degr£s et k la birotativite 
des machines que nous avons r£alis£s sur le plan vertical dans la prem&re partie de ce travail, 
pounont, k partir de Punit£ de machine rotativo-circulaire par pale en mouvement Clokwise 
aussi montrfe & cette partie, que Ton peut gSn&aliser cette dynamique et ^laborer le plan 
complet des machines, cette fois-ci du point de vue dynamique et horizontal 
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L'on achevera cet ouvrage en montrant aussi que ces deux plans peuvent etre realises dans une 
meme machine. 

L'ensemble de ces dynamiques permettra de constituer un systeme couplet des machines 
motrices, incluant les gammes chromatiques, et une criteriologie achev& nous pennettant de 
definir toute machine. 



De fa^on plus precise 

a) nous montrerons les rdgles de pennettant de regrouper sous une meme conception les 
multiples mecaniques de ces machines 

b) nous montrerons les differentiation entre les figures materielles , les figures virtuelle et les 
figures reelles de machines, ce qui permettra de montrer diff&entes machines a mouvement 
contraire, dont celles k mouvement Slinky 

c) nous g6n6raliserons les machines rotativos-circulires k toutes machines, comme par exemple 
les polyturbines ou Quasiturbines 

d) nous montrerons que les notions de degres non seulement figuratives mais au surplus 
dynamiques peuvent etre appliquSes aux machines en general et aux poly turbines 

e ) nous montrerons que Ton peut realiser des gammes chromatiques de machines generates, et 
que celles-ci s'appliquent en post , retro ou cylindre fixe, ou cylindre planetaire en mouvement 
Clokwise 

f) nous montrerons que les machines rotativo circulates sont aussi generates du point de vue de 
leur pale, a savoir qu'elles peuvent dtre realis£es par ensembles de pales simples-cylindre, pale 
en poly face standard, structure palique. 

g) nous sugg&rerons des types de segmentation plus adequate 

h) nous sugg&rerons des supports par manetons et leur moyen de realisation 

I) nous montrerons que les machines rotativo circulaires peuvent non seulement etre realises 
par toute induction, mais aussi qu'elles peuvent etre eievees en degres par toutes les methodes 
d'el6vation d6jk repertories pour les machines k cylindre fixe, notions de degres figuratifs et 
figuratifs, comme par exemple les engrenages polycames, les degres d'inductions. 



Plan de travail de la prisente invention 



Pour realiser ces objectifs, Ton realiser par consequent les Stapes de divulgation suivantes 



1) Effectuer une recapitulation de Tart anterieur, avant Wankle et chez 
Wankle, 
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2) Montrer les princfcales lacunes pratiques de Wankle, et les difficultes mecaniques qui en 
decoulent. 

3) Montrer comment nos dififerents apports amelioreirt grandement la poussee, et ce meme 
dans les machines rotatives de premier degre" 

4) Montrer les dynamiques clokwise 

5) Recapituler un systdme general de comprehension des machines, evacuant les difficultes 
de Wankle 

6) £largir a leur limite les notions de mono induction et de poly induction 

7) Suggerer des segmentations adequates des machines 

8) Suggerer des supporte des parties compressives par manetons. 

9) Montrer les lacunes se"manliques de Wankle 

L'ensemble de ces realisations, liees a celles deja produites par nous-memes, permettra de 
montrer toutes les lacunes mecaniques et theoriques de Wankle et comment un systeme phis 
total, plus eiargi, plus englobant et final peut en repondre. 

Les etapes de realisation des cette seconde partie de nos travaux seront les suivantes 

a) Pon resumera les donees relatives k Tart anterieur relatif aux machines motrices 
principalement rotatives, k partie compressive k pale ou k piston 

b) Ton resumera Papport de Wankle en la mature. 

c) L'on enoncera les diverses difficultes de base du systeme de Wankle (II est a noter que 
Ton montrera, subs6quemment plusieurs erreurs de conception et de signification de 
cehri-ci) 

d) L'on r&disera une breve recapitulation de la premiere partie de la presente invention, et 
notamment, Ton montrera comment nous avons, en celle-ci surmonte les difficult^ de 
celle-ci, ce qui aura permis de r&liser de la caracterisation de degres, de celles-ci, de 
m§me que de Paspect compressif, neutre, moteur » 

e) L'on generalises certaines de ces realisation, par exemple les realisations par engrenage 
cerceau, la realisation par poly induction 

f) L'on montrera que Pune de nos realisation anterieures, soil celle par dynamique en 
mouvement clokwise de pale, n'est pas une simple realisation parmi d^autres, mais une 
realisation strategiquement des plus importantes, puisque non seulement elle met en 
oeuvre une degre de dynamisation original de ces machines, mais aussi parce qu,elle 
permettra de completer la gamme chromatique dynamique de ces machines , et de realiser 
des caracterisation nouvelles, telles les machines k contrario, et les machines a figuration 
virtuelles et k figuration Reelles . L'on montrera au surplus que ces types de machine sont 
fondamentalement originales du point de vues de leur quaiite, notamment par leur pousse 
egalement repartie sur toute la surface des pistons, et par leur absence totale 
d'acceieration et deceleration de toutes leurs parties motrices et compressives. 
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g) Rialisant un point manquant des systemes anterieurs pennettant de creer les gammes 
chromatique des machines, diff&entfees en machines dynamiques diflferentielles post ou 
r&ro rotatives, et en machines a mouvement Clokwise ou & contrario. 

h) L'on montrera par la suite la quality g6n6ralisatrice des machines a dynamique composees 
dites rotativo circulaires, en ce qu'elle peuvent non seulement s'appliquer k toute machine, 
qu,elle soft r&rorotative, post rotative, ou birotative, mais aussi en toute dynamique, de 
premier, second troisfeme degr£ ou autre. 

i) L'on montrera ensuite que toutes ces machines peuvent aussi etre realises par des 
cotabinaison de pales simple, par des pales multifac£es standard, ou par des structures 
paliques 

j) L'on montrera que des machines peuvent aussi rlaliser des degrees sup&ieurs 

dynamiquement ou figurativement, notamment par les mfthodes de correction des figure 
d£j& commence, comme par exemple par engrenages polycam£. 

k) L'on d&erminera les principes g^n&aux d'association des m&hodes de support deces 
machines, les notions d'induction vir&s sur elle-meme, d'induction montante, d'induction 
descendants 

1) L'on montrera finalement que partant de ces nouveaux acquis, Ton peut difKrentier les 
niveaux mat&iels virtuels, et r£els des machines, et ainsi r&liser des machines a 
mouvement Slinky 

m) L'on montrera que tous les acquis mecaniques deja realises par nous-meme peuvent 
s'appliquer aux machines rotativo circulaires, ce qui garanti Ie caractdre sp6cifiquement 
g6a6ratif de ces machines. Pour ce feire, Ton dSfinira les semi-transmissions d&$ 
comment^es par nous-meme comme des inductions vir&s sur elles-memes 

n) L'on repertoriera l'ensemble des caract&isations pennettant de specifier la nature d'une 
machine donn£e englobe et depasse de beaucoup les simples determinations de Tart 
anterieur, et permet une versatility de machines maximales et une comprehension 
exhaustive de chacune L'on montrera, k cet effet, les erreurs s&nantiques de plusieurs 
machines de l'art anterieur. 

o) L'on montrera que Fensemble de ces caract&isations torment une unite synth&ique par 
laquelle nombre de machine, qui ne peuvent etre entendues par les simples classifications 
de l'art ant&ieur, peuvent maintenant Fentre correctement 

p) L'on montrera que les m&hodes correctives, par coulisses, 6tagements, engrenages 
polycames, peuvent aussi s'appliquer aux machines rotativo circulaires, par poly 
manetons 

q) L'on montrera que les machines rotativo circulaires peuvent aussi Stre r^alisdes par pales 
rotative et cylindre rotativo circulaire, errant ainsi les centre gammes chromatiques 
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r) L'on montrera divers types de segmentation simplifies pour ces machines 
s) L'on montrera les possibility de suspension par manetons 



Recapitulation de Tart antcrieur avant et chez Wankle 

L 'art antirieur et posterieur a Wankle excluant nos travaux 

L'onpeut r^sumer la p&iode ant&ieure k Wankle de travaux relatife aux machines motrices, 
principalement rotatives comme la p&ipde en laquelle Fon a progressivement d£couvert un 
ensemble de figuration de pales et de cylindres, permettant le d£placement plan&aire de ces 
pales dans leur cylindre respectifs. 

Les figures de base ont &6 d^couvertes par un ensemble d'inventeurs dont Fixen, Cooley , 
Maillard et phisieurs autres. (Fig.l a) 

L'on peut dire, en excluant nos propres travaux que Tart antcrieur en g6n6ral, relatif aux 
machines motrices, particuli&rement rotatives, semble avoir connu sa plus importante 
expansion avant Wankle et chez Wankle. Les dSveloppements ukdrieurs a ceux de Wankle sont 
tr6s parcellaires, et meme encore aujourd'hui Ton utilise, dans Findustrie, la m&hode de 
support par mono induction, invents par Wankle. Ceci est principalement attribuable a la 
grande opacity de la theorie wankellienne, qui laisse peu de place a des restructurations. Mais, 
comme nous Favons d£jk montr6 et finirons de le montrer aux presentes, un nombre assez 
important de caracteristiques de machines, et de mise en s&ie, de ddcoupage s&nantiques de 
celles-ci, permet V6 laboration d'un nombre important de nouvelles machines, d'une theorie 
phis vaste et generate, et surtout, de nouveaux types de machines excluant totalement 
Fensembles des d&auts des machines anterieurs a Wankle, et de machine de Wankle. 

Les apports de Wankle 

Comme nous Favons deji mentionne dans no travaux anterieurs, les apports de Wankle 
peuvent etre classes en trois categories principales, soit 

1) celui de la repertoriation historique, 

2) cehii de la m&anisation, etfinalement 

3) une segmentation sur pale, et une mise en s6rie de ces nouvelles figures 

A la limite, Fon pourrait ajouter Import variantes. Mais cette derniere parie comporte des 
erreurs de semantique dynamique et est priv£e de m&hodes de supports mScaniques, ce qui 
empeche d'en connaitre la mature et ia composition r£elie. 

L 'apport de repertoriation historique de Wankle 
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La consultation du brevet principal de Wankle, titte Eintellung der rotationskolbermachinen . 
Rotations kolbenmachinen mit parrallelen drehaschsen unt arbeitshramumwandungenaus 
starrem werstoff portant le num£ro xb02204164 pennet de prendre en connaissance 
Pexposition fiddle, par Wankle de V&at de la motorologie des machines de son Spoque et de 
Part anterieur. 

A la v&ite, beaucoup de ces machines, et mime la grande majorite, demeurent cependant non 
micanisies, et au surplus non mecanisables en utilisant strictement les deux m&thodes 
d f induction proposees par I 'inventeur. C'est pourquoi nous ne considfrerons ici que les 
machines pouvant etre m6canis6es, c'est-&-dire les machines dont les parties motrices pourront 
etre soutenue m£caniquement 

o' 

Rationalisation des figures chez Wankle 

L'apport th&>rique le plus important de Wankle est ceites d'avoir organist les figurations 
initiales de Part anterieur de telle manidre que les segmentations puissent en ces nouvelles 
machine etre realisees non plus sur dans les encoignures des cylindres, mais plutot sur les 
pointes des pales. Par la suite, Wankle, k l'image de Fixen et de Cooley, realise les series de ces 
machines, r£trorotatives et post rotatives. Ces mises en series logiques similaires aux figures 
de machines de Tart anterieur, on permis de regrouper les machines en deux categories, que 
nous avons ulterieurement nominees tetrorotatives, et post rotatives, selon que leur pale, 
observee par un observateur exterieur, se d^place dans le meme sens que son excentrique, ou en 
sens inverse de celui-ci. (Fig., lb) 

La seconde partie de la rationalisation de Wankle consiste en des mises en series sp&ifiques de 
chacune de ces categories , mises en series permettant de rationaliser les rapport de nombre de 
cotes des pales et cylindres de chacune de ces categories. Wankle edicte done la r&gle selon 
laquelle les machines retrorotatives ont un nombre de cote de pale de un interieur a celui de leur 
cylindre respecti£ alors que les machine post rotatives ont un cote de pale de un sup&ieur a 
celui de leur cylindre respectif (Fig. lb) 

Mecanisation 

Les apports th£oriques de Wankle ne seraient certes pas connu du grand public aujourd'hui n'eu 
ete de ses apports mecaniques, qui ont eu pour resultatde permettre un support autonome des 
pales par rapport a leurs cylindre respectif et par consequent de retrancher les frictions indues 
de la pale sur le cylindre, occasionnant une usure pr£maturee des segments. 

Ces types de support mecaniques sont limites chez Wankle au nombre de deux. II s'agit des 
supports par mono induction, et par engrenage interm£diaire. (Fig. 1 c) Le support par mono 
induction est le type de support gdn&alement utilise dans Findustrie. 
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Variantes 

La seule variante dynamique pour laquelle Wankle fournit des m&hodes de support est la 
variante par double action rationnelle. Cette variante sert encore aujourd'hui dans la production 
de pompes. Wankle fourni deux m&hodes de support pour celle-cl (Fig. 1 d) 

Micanisation par mono induction et pale triangulaire 

Notons dds le depart que le vilehrequin des machines rotatives, et principalement r&rorotatives 
doit £tre r6alis£ de tr£s petite dimension pour pennettre la realisation d'un rapport de 
compression acceptable. De meme, phis le nomhre de feces des pale et cylindres des machines 
est 6tev6, plus leur excentrique est petit. C'est pour ces raisons que P industrie s'est coHcentree 
a eu pr£s exclusivement sur les machines post rotatives a pale triangulares. 

Quand aux m&anisations proposes par Wankle, dans la mScanisation par engrenage 
intennSdiaire, il s'avfcre plus difficile de r&diser la segmentation, et de realiser avec unepleine 
assurance Pexactitude du positionnement de la pale. L'industrie a done reconnu limitativement 
la methode par mono induction comme m£thode fiable de support pennettant une realisation 
commerciale de ce type de machine. 

PSriode ulterieure a la periode de Wankle excluant nos travaux 

L'opacite et la rigueur du syst&me de Wankle ont rendu les developpements conceptuels 
ult&ieurs difficiles. L'organisation rationnelle des machines motrices ne comporte que tres peu 
de crit&res de rationalisation, de critere de distinction caracterielles des machines, ce qui en aura 
rendu la conception non seulement Stroke, thSoriquement mais au surplus, insuffisante et 
erron6e en plusieurs endroits, notamment ceux de la perspective d'analyse, et ceux relatifs aux 
caracteres compresseurs et moteur des machines. L'exc&s depuration des congwsantes par 
Wankle a feit perdre une grande part des capacites rotatives des machines. Parmi les travaux 
ulterieurs k ceux de Wankle, dont P apport relatifaux machines motrices est significatif, il feut 
noter ceux de Wilson et de St Hilaire. Le premier montre que Pon peut realiser un machine 
motrice dont la pale sera un ensemble flexible de pale, que nous avons nomm6 structure 
palique. Le second utilise cette structure palique comme structure de support a un ensemble de 
pales sup&ieures. Chacun de ces inventer n'a et6 en mesure de sugg6rer de structures de support 
ad£quates pour ces machines. 

Nous avons abondamment montre que ces machines constituent des machines de second degr6, 
et de troisfeme degrg, et qu'elles pouvaient comme les machines de premier degrg etre mises en 
serie. Nous avons aussi montS que les memes m^caniques que les machines de premiers degrds, 
mais cette fois-ci mises en combinaison permettaient d'en soutenir les parties compressives. 

Risumi tr&s concis du parcours preliminaire et du present travail 



Dans un premier temps, comme nombre de chercheurs, nous avons constats que les machines 
rotatives, surtout lorsqu'elles avaient leurs parties compressives soutenues par des m&hodes 
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conventionnelles produisant beaucoup de friction, ce qui est la consequence directe de poussdes 
contradictoires sur la pale. Nous avons done dans un premier temps proposge plusieurs 
nouvelles methodes de soutient pennettant de contrer ces difficultds, comme notamment, les 
methodes par poly induction, par engrenage cerceau, par induction actives centrale, par semi 
transmission et ainsi de suite. (Fig. 2) Nous nous sommes subsequemment aper9u que la 
deconstruction mecanique r£alis£e lors de r expansion etait phis intfressante dans les machines 
retro rotatives que dans les machines post rotatives. Dans le but de profiter de cet avantage 
important, nous avons abondamment travailie h corriger le point feible de ces machines, en 
tachant de montrer des methodes aptes k en augmenter la compression des machines 
r&rorotatives. Pour realiser cela, nous avons ete amends k comprendre qu'il etait n&essaire de 
corriger la course de la pale, et la courbure du cylindre , de telle mani£re que celle-ci s'enfonce 
moins profondement dans les pointes des cylindres et phis profondement dans dans les cotes. 
Au for et amesure de ce travail, nous nous sommes interests aux machines k structures 
paliques, dont la premiere structure compressive a ete r^alisee par Wilson. Nous y avons 
constats que k courbure du cylindre de celle-ci etait sp&ifique en ce qu'elle comportait k la fois 
n aspect retro rotati£ et un aspect post rotati£ ce qui flit corrobor6 par les diverses methodes de 
support m&aniques que nous avons produites pour supporter en les parties. Nous en avons 
conchi, au surplus que certaines machines de par leur nature, avaient un degrg superieur de 
rotativite prouve par un nombre superieur de structures rotatives. L'on a done montre que les 
m^caniques de ces machines pouvaient ensuite etre appliques aux machines retro rotatives ou 
post rotatives, ce qui leur confSraient un degre mecanique superieur, une figuration de cylindre 
phis subtile, et finalement, un caract&res en partie bi rotatif. Ces methodes ont done permis 
d'augmenter non seulement a compression des machines retroiotastives, mais au surplus 
d'augmenter le couple des machines post rotatives. Les principales methodes de realisations de 
birotativhe ont done ete celle d'addition de bielle de geometrie, d'engrenages polycames, 
d'etagement, de poly induction. (Fig.3) 

Les raisons des resultants obtenus, autant dans les machines retrorotatives que post rotatives 
consistaient en ce que Ton redonnait k ces machines leur bi rotativite, le nombre de degres de 
mecanisation pennettant la correcte motricite de celles-ci 

La difficulte de realiser les etagements mecaniques nous a par la suite amene a proposer 
d'autres solutions originates de realisation de la bi induction. La poly induction permettait en 
effet de realiser horizontalement le decoupage que nous y avions produit Nous avons done 
aussi ete plus loin en montrant que la birotativhe pouvait aussi etre realise de fafon horizontale 
et dynamique, par la realisation de machines a pales en mouvement clokwise, ce qui doit etre 
consider, comme nous le montrerons, comme Fexpression la phis importante theoriquement, ' 
des machines rotativo circulates (Fig.4) 

Risumi tres concis de la prisente invention. 

Dans la presente invention, Ton consacrera tout d'abord une partie un premiere partie k une 
generalisation des certaines methodes de nos travaux anterieur anterieurs. L'on y montrera 
notamment les notions de poly induction en encrage descendant, ou de poly induction 
alternative. L'on y eiargira les notions d'engrenages polycames, et de methode de soutient par 
engrenage cerceau. 



FEUILLE DE REMPLACEMENT (REGLE 26) 

9 



WO 2005/073512 



PCT/CA2004/001615 



Dans un deuxieme temps, nous preciserons notre pensde relativement aux machines rotativo- 
circulaires de base, et spetifierons la nature bi inductive k mouvement clokwise de pale. Nous 
montrerons la trds grande pertinence m&anique de ces machines. 

Par la suite, dans un troisidme temps, Ton gSneraliser les methodes de support de ces types de 
machines, en montrant notamment qu'il y a toujours participation d'au mo ins deux 
mecaniques, par induction montante, par induction descendante, ou par semi transmission, et 
que les parties sont li&s par la pale, par le vilebrequin, ou par Pengrenage de support 

Dans un troisidme temps nous g^n^raliserons a leur limite les machines rotativo circulaires. 
Nous montrerons en effet que, partaitt de la dynamique clokwise, Von peut realiser, cette fois-ci 
sur un plan horizontal, F ensemble des degrds des machines, ensemble que nous avions realise 
figurativement et de fafon verticale dans la premiere partie de nos travaux. Nous realiserons 
phis pr^cisement ceci : 

1) en montrant que le nombre de degre$ en celles-ci, s'exprime dynamiquement, par action 
diflKrentielle post rotative, retrorotative, ou par action k contrario 

2) que les types de methodes correctives, par exemples par engrenages polycam^s, par 
augmentation de degres de rotativite peuvent aussi leur £tre appliquees 

3) que les divers types de pales, simples, polyfectees standard, par structure palique peuvent 
peur etre appliquees 

4) que le plan horizontal sur lequel elles sont realisees peut etre combine au plan vertical des 
machines anterieures 

5) que toute machine rotativo-circulaire est a la fois Pexpression d'une figuration materielle 
de rapport pale cylindre, d'une figuration virtuelle expriment le mouvement de pale, et 
d'une figuration Reelle, exprimant les corrects emplacement des temps de la machine 

6) Que les machines rotativo-circulaires peuvent aussi £tre r^alisfes avec une dimension 
differentiate ou une dimension a contrario 

7) Que les machines k mouvement clokwise peuvent etre realisees de %on virtuelle, en 
miroir invert, soit par cylindre clokwise et pale rotationnelle, 

8) Que les machines k mouvement clokwise peuvent aussi etre realises en bifonetionalite. 

V ensemble de ces nouvelles generalisations completera nos travaux et permettra de realiser une 
theorie generate de entires de determinations de toute machine motrice. 



Resume plus precis de nos travaux anterieur et de Vobjet de la presente invention de nos 
travaux anterieur 

Nos travaux anterieurs ont done realise les aspects suivants : 

A) nous avons additionne plusieurs mecaniques de premiers niveaux aux deux mecaniques de 
Wankle, ce qui aura permis de determiner un vaste ensemble mecanique comprenant les 
methodes de support suivantes, (Fig. 2) : 
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- par mono induction (Wankle) 

- par engrenages intermediates (Wankle) 

- par poly induction (Beaudoin) 

- Methode par semi transmission (Beaudoin) 

- Methode par engrenage cerceau (Beaudoin) 

- Methode par engrenage intermediate (Beaudoin) 

- Methode par engrenage talon (Beaudoin) 

- Methode par engrenages internes juxtaposes (Beaudoin) 

- Methode par engrenages internes superposes (Beaudoin) 

- Methode par engrenages central post actif (Beaudoin) 

- Methode par structure engrenagique (Beaudoin) 

- Methode par engrenages unitaire (Beaudoin) 

Nous avons par la suite produit Tensemble des avancements suivants (Fig. 3) 

a) Nous avons montre que Ton pouvait augmenter la concession des machines retiorotative, 
le couple des machines post rotative 

b) Nous avons done montre que Ton pouvait r&diser des machines rotatives de divers degre, 
ces machines realisant de nouvelles formes de cylindre plus subtiles et etant soutenues 
augmentant le nombre d'induction 

c) nous avons montre que Ton pouvait produire des actions acceiero-deceieratives des parties 
compressives, augmentant par 1& leur effet oscillatoire, et ameiiorant ainsi la course des 
parties compressive et la forme des cylindres y etant relatives 

d) nous avons montre les regies de combinaison des mecaniques en etagement 

e) nous avons generalise les formes de cylindre des poly turbines 

f) nous avons montre les methodes de modification des degres et cylindres des machines 

g) nous avons montre les degres dynamiques des machines a cylindre rotor a piston 

h) nous avons montre les effets des poly maneton sur les machines rotatives 

i) nous avons montre les differents types de cylindres obtenus Carr6ifies, ovalises etc. 

j) nous avons montre que les machines pouvaient etre construites par ensembles de pales 

unitaires, pales en polyfeces standard, structures paliques 
k) nous montre les dynamiques parfaitement birotatives de paie en mouvement Clokwise, et 

les dynamiques rotativo-circulaire que ce mouvement impliquait. 



Retrospective de Vart antirieur a Wankle et de Wankle 

i 

Von peut resumer Tart anterieur a Wankle en disant qu'il est l'expression progressive et non 
rationalist des diverses figures de machines rotatives. Les principaux inventeurs auxquels Ton 
doit les figures geometriques de base des machines rotatives sont Fixen, Cooley, Maillard et 
plusieurs autres Ces inventeurs ont montre que des pales de divers nombres de cotes peuvent 
etre realisees de fafon k produire une course planetaire interieure & un cylindre, lorsqu'elles sont 
montees sur un excentrique, (Fig. .la) 
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Apports de Wankle 

Les apports de Wankle peuvent etre considers de trois points de vues particuliers. 

L'on doit tout d'abord k Wankle une partie historique importante, puisque dans son invention, 

celui-ci fait une r£pertoriation de plus exhaustive des machines motrices de Tart anterieur. 

Le second apport Wankle doit plutdt Stre class£ du point de vue de sa valeur th£orique. En eflfet 
, Wankle etablir une rationalisation classificatoire de ces figures , et des figures k segmentation 
sur les pales, ce qui lui permet d'une part de les diviser en figures post rotatives et figures 
r£trorotatives, et d'autre part de combler les dites classes des figures manquantes . (Fig. 1 b) 

Le troisieme apport de Wankle consiste a avoir r£aliser deux m£thodes de support 
• orientationnel des pales des machines, methodes que nous avons nomm£es par mono induction 
et par engrenage interm&liaire. (Fig. 1 c) Ces mdthodes out eu pour principal eflfet de rendre la 
pale totalement independante, mecaniquement, du cylindre dans lequel elle voyage. Par 
consequent, l'utilisation de ces methodes a permis une correcte separation des parties 
mecaniques et conq>ressives des machines rotatives C'est pour cette raison principalement, que 
Tune de ces methodes, la mfthode par mono induction, a et£ adoptee par l'industrie, avec pour 
r£sultat que le moteurs rotatife sont souvent aussi appetes moteurs Wankle, du nom de 
Tinventeur de ces methodes. 

Premiere partie 

Dans cette premiere partie, nous d&erminons phis specifiquement les lacunes les plus 
fondamentales de Tart anterieur et notamment de celui de Wankle et nous produirons une 
extension par precision de methodes que nous avons anterieurement proposes. . 

Lacunes giniraies du syst&me de Wankle 

II est un point de consensus de considfrer les machines rotatives avant Wankle comme tres peu 
r£sistantes a 1'usure prematuree des segments, et les machines de Wankle comme ayant un 
coefficient de friction elev£ et un couple fort faible. 

Pour vraiment etre en mesure de corriger ces d£fauts, il faut avoir une pleine conscience de 
leurs causes. L'on sait que les segments des machines de Tart anterieur k Wankle, subissaient 
une usure pr£matur£e causae dans le fait que le support orientationnel de la pale est realise par 
son ancrage au cylindre. Les segments subissent alors une pression micanique importante pour 
laquelle ils n'&aient pas corpus. 

L'on peut classer les lacunes du systdme de Wankle en trois principals categories, soit 
mecaniques, s£mantiques et lacunes d'incompl&ude. Nous n'&udierons les lacunes sgmantiques 
et d'incompl&ude qu'a la fin de la presente invention, et ne consid&erons, pour les fins de la 
presente section que les lacunes mecaniques. 
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Lacunes mecaniques de Wankle 



Segmentation 

Les effets positifs des nouvelles segmentations de Wankle out ete de permettre une 
segmentation sur les pales, et xm adoucissement des cylindres, ce qui a eu pour effet de 
minimiser I'usure des segments. Par ailleurs le principal effet n£gatif a ete de realiser 
r explosion pour ainsi dire sur une pale placde k Thorizontale, et non pas une pale en 
redressement, comme c'etait e cas dans les machines de Tart anterieur. Le prix a payer pour 
s6curiser la segmentation a done dans un premier temps celui de diminuer consid£rablement 
Tampleur de 1'extension, reduite dans les machines de Wankle k la seule extension du 
vilebrequin. 

Mecanique 

Les apports mecaniques de Wankle ont done remplis leurs objectifs de realiser la s^curisation 
de rorientationnalite de la pale de fafon autonome du cylindre, et par consequent de realiser 
la separation totale de Taction mecanique de Taction compressive. Par ailleurs, il est d'dvidence 
que la realisation de ces methodes de support orientationnel a entrain^ d'autre difHcultes, 
presque aussi importantes, theoriquement en m£caniquement. 

Puisque nous entendons a la premiere partie de la presente demande, elargir certaines de nos 
solutions anterieures, k savoir la poly induction, T induction par engrenage cerceau, et par 
engrenage polycame, et en seconde partie, generaliser le plan horizontal dynamico-n^canique 
des machines, nous discuterons ici des erreurs de Wankle, et montreions que toutes nos 
solutions ne sont pas parcellaires , mais au contraire forment un corpus systematique original 
permettant de rendre compte pleinement des machines. II sera par consequent phis facile au 
lecteur de prendre en compte de Toriginalite, de Tefficacite, de la flexibilite de la variabilke, et 
de la generalite de la synthase globale que nous proposons a cet effet. 

L'ensemble des lacunes de Wankle et Tensemble de solutions que nous y avons apporte et y 
apportons sont les suivants 

a) Une realisation, par le biais de deux mecaniques, soit la mecanique mono inductive 
et par engrenage intermediate, de poussee contradictoires sur une meme pale, une 
partie de ces poussees etant en sens inverse de la rotation de la machine ( solutions : 
inductions k engrenage cerceau, semi transmission, engrenage central post actif) 

b) Une realisation mecanique abaissant le nombre de composante sur un nombre 
inferieur a celui strictement necessaire a la realisation de la motricite (solution 
etagement, poly manetons) 

c) Une mecanisation contre-rotative, issue de Tobservation inversee de la mecanique 
des machines, de Pexterieur vers Tinterieur du syst&me de la machine (solution : 
observation construite, et de poly induction) 

d) une exageration dans la regularite du mouvement rotatif de la pale engrenages 
polycames) 
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Premiere lacune de Wankle : centralisation de Vancrage resultant en poussies contradictors 
swr la pale 

Lament constituant sans contredit la difficult majeure de toute machine rotative, lorsque 
I'action orientationnelle de celle-ci est rialise'e par I'une des mithodes de Wankle, c'est-a-dire 
au centre des machines, est certes cehii de la poussee contradictoire de la puissance explosive 
sur la pale. Par poussee contradictoire, nous entendons d'une part qu'une partie de la pale a une 
induction orientationelle non seulement contraire a l'autre partie d'une meme pale, mais aussi 
contraire au systeme de la machine. C'est exactement ce qui se passe dans les deux principles 
mecaniques d'induction de WanMe, soit la mono induction, et I 'induction par engrenage 
intermediaire, et Us'agit Id tres certainement de la principale raison sur laquelle est fondee le 
manque de motriciti de ces machines lorsque realities de ces manieres. (Fig.5 b) 

Pour mieux saisir la cause de cette lacune, nous pouvons nous servir d'exemples plus incitement 
comprehensibles en comparant plusieurs moteurs a pistons, de types differents. L'on peut en 
effet comparer les moteurs a pistons standard aux moteurs a pistons a bielle coulissante, et aux 
moteurs a pistons a poly induction. (Fig.5 c) 

On peut constater a cette figure que la puissance du piston sur le vilebrequin, en cours de 
descente, est donnee dans le moteur a pistons standard par la poussee verticale sur celui hri-ci, et 
b par l'appui lateral de celle-ci et de la bielle se transformant en poussee laterale. 

Les deux eflfets combines, poussee et effet de bielle se conjuguent pour reahser le mouvement 
circulate du vilebrequin. La pousse" sur la surface du piston, est totalement positivement 
utilisee. En effet, qu'elle soit anterieure ou posterieure au point de support de celui-ci, elle se 
transforme en une poussi e lateralo-verticale dirigee en seul sens. 

Dans le moteur a bielle coulissante, Taction laterale de la poussee est perdue, et T effet de bielle 
est retrancbi. La machine n 'a done plus que son effet vertical. 

Dans le moteur a poly induction a bielle rectiligne, de notre brevet txtr^ Machine energetique a 
poly induction la puissance est cette fois-ci augmentee par Taction strictement verticale de la 
poussee, addhionnee de celle de levier des vilebrequin superposes. 

Dans les moteurs lotatifs de Tart anterieur a Wankle, Ton parvenait a realiser une poussee, 
m£me in^gale sur toute la suriace de la pale et par consequent un effet de poussee appreciable 
sur le vilebrequin (fig. 5 a) 

Le vilebrequin et la pale participent en realisant leur action conpressive a Taction mecanique, 
T extremity de la pale realisant un certain encrage dans le cylindre et permettait une action de 
levier de la pale sur le vilebrequin. Malheureusement, une telle procedure rendant la realisation 
commerciale de ces machines difficile, puisque que des parties mecaniques realisees de facon 
confondues avec des parties compressives r^sultent necessairement en une usure prematurees de 
celles-ci. 
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II a done fallu de %on absohie rSaliser des m&hodes de support non seulement positionnelles, 
e'est-i-dire du centre de la pale, amis aussi, orientationnelles de celle-ci, de telle mani&re d'en 
rendre I 'action totaletnent independante du cylindre et ainsi permettre la realisation d'une 
segmentation strictement flottante . 

Les methodes de Warikle : inductions par mono induction et engrenage intermidiaire 

Comme nous venons de le montrer, Pon peut dire que Pancrage orientationnel, dans les 
machines rotatives, est Tdquivalent de Feffet de la bielle dans les machines & pistons. 

L 'on peut done qffirmer que le diplacement de I'ancrage de Vextirieur vers le centre de ces 
machines produit un effet similaire sinon pire que celui du retranchement de Veffet de bielle 
par realisation de la transmission d coulisse pricidemment montree dans le moteur a pistons. 

En effet, en encrant P aspect orientationnel de la pale au centre de la machine, Pon divise 9 
n£cessairement, cette die pale en deux parties qui rgaliseront la poussge de Pexplosion de &9on 
contradictoire, en sens oppose. 

Les pouss6es sur chacune des parties de la pale seront done contraires, et cela se traduira par 
une pouss^e r6duite sur le vilehrequin, puisque la pouss£e sur cehii-ci ne sera plus que la 
difference des pouss&s contradictoires. Dans le cas des machines par mono induction, ce qui 
est la premiere m6thode de support de Wankle, Parri&re de la pale subira une pouss^e negative 
alors Pavant subira une pouss£ positive. Au contraire, dans le cas de Papplication de la methode 
par engrenage inierm£diaire, e'est la partie avant de la pale qui r^alisera une poussde negative, 
et la partie arrfere qui r&tlisera une pouss6 positive. (Fig, 5 b 1, 5 b2 ) 

L'on trouvera plus en details les explications relatives a ces mecaniques de la pr^sente demande 
de brevets anterieures. 

Precisions des solutions dejh qpporties 

Von aura soin de lire nos travaux anterieurs relatifs aux machines motrices, pour prendre en 
charge les diverses methodes de support et de correction des courses des pales des machines, et 
pour mieux comprendre les notions de degres de celles-cL Pour les fins des pr&entes, nous ne 
rappellerons que celles que nous entendons eiargir. L'on gSneralisera done davantage 

A) les inductions par engrenage cerceau, les r^alisant avec chaines ou courroies 

B) les methodes par engrenages polycamfe, les r^alisant cette fois-ci circulairement, avec des 
dentitions alternativement Sloign&s et rapprochees 

C) les semi transmission & compression verticale et structure 61is£es 

D) les methodes par poly induction 

1) au niveau de leurs induction 

2) au niveau des emplacements de soutient 

3) au niveau de leur alternance 
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Comme nous l'avons d&jk mentionne, nous avons deja montre plusieurs solutions k ces 
probtemes. Nous limiterons ici cependant notre expose aux solutions qui recevront en le present 
invention et generalisation. 

Nous avons demontre plusieurs solutions a ces difficultes pouvaient dtre realisees sans changer 
le niveau de la machine, c'est-i-dire en conservant k la machine son niveau de premier degrd 
Ces solutions ont toutes en commun 1'objectif de i^aliser cette fois-ci mecaniquement 
l'exteriorisation de fancrage de ces machines. Ces solutions d6}k commentees ans nos travaux 
anterieurs sont principalement, les m£caniques par les solution par engrenage cerceau, par 
polycamation, par semi transmission, les mecaniques par poly manetons 

L'on pourra k cette effet relire nos travaux anterieurs, de meme que les considerations sur la 
poussee que ces solutions apportent , et que nous montrons dans notre demande de brevet en 
antecedence three Machine ritrorotative, post rotative, et birotative (conclusion ) 

Ces mecaniques pour les fins de la pr&sente demande doivent etre completes de la %on 
suivante 

A) les mecaniques a engrenages cerceau doivent aussi comprendre leur realisation avec 
chaine, courroie (Fig 6) 

B) les mecaniques a engrenages polycames doivent aussi comprendre les engrenages ronds 
en lesquels les accelerations et decelerations A&yk commentees sont realisees par 
rapprochement ou eloignement des dents. (Fig.7) 

C) Les mecaniques par semi transmission s'appliquent a toute dynamiques de machines, que 
les parties motrices en soient le cylindre ou les pales, que ces machines soient post 
rotatives ou retrorotatives, ou encore que ces machines retrorotatives soient a explosion 
laterales sur la pale, ou k explosion verticale. (Fig.8) 

Mecaniques par engrenage cerceau 



Les mecaniques par engrenages cerceau sont realisees lorsque les engrenages de support et 
d'induction de type extemes sont couples entre eux par un engrenage rotativement et 
planetairement monte les reunis. L'on reussi alors une activation de la pale, montee cette fois-ci 
sur une maneton, par son sommet. Ce qui hri donne une grande fluidite d'induction. Nous 
avons deja montre que, dans les mecaniques a engrenages cerceau, Ton pouvait augmenter 
reflet de corde de l'engrenage cerceau, et l'angulation de la poussee en realisant ces 
mecaniques avec un tiers engrenage. Par ailleurs, dans nos pedaliers de bicycles nous avons 
montre que cette mecanique pouvait aussi s'appliquer en realisant l'engrenage cerceau sous la 
forme d'une chaine. La presente a simplement pour effet d'enoncer, pour les machines 
motrices, que les le mecaniques, dites par engrenages cerceau, l'engrenage cerceau peut 
materiellement etre realises par une courroie, ou encore par une chaine (Fig. 6) 
Comme precedemment, dans ces realisations, l'effet de corde empSche la realisation de 1'effet 
de poussee avant contradictoire sur la pale. La poussee avant est done rotative dans le sens de la 
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machine, et s'additionne k la poussee arriere, elle aussi positive. La chaine pourra aussi Stre 
realise sous la forme d'une courroie. 

En effet, comme lors des realisations avec trois engrenages, les mecaniques & engrenages 
cerceaux, lorsque realisees avec chaine ou courroie, r£aliseront un effet de corde 
suppl6mentaire, cette effet annulant la poussee contradictoire avant et permettant par 
consequent un poussee, quoique in^gale, positive sur la totality de la surface de la pale. 

La poussee sur la pale ne sera done plus contradictoire et puisque toutes les pouss^es sur la pale 
sont offensives et, de surcroit, recede le caractdre frugal de Fouverture de la pale lors de 
Fexpansion. 



Micaniques acceUro-d&c&Uratives et techniques de polycamatiotu 

Nous avons montre dans nos travaux anterieurs que la realisation de parties acceieratio 
deceieratives dans les machines motrices pouvait permettre la realisation de machines 
prealablement impossibles, et permettait des machines de degre de motricite superieur. Ces 
machines etaient realisees a partir d'engrenages que nous avons dits engrenages polycames. 
Notamment ces machines, lorsque realisees par de tels engrenages, au surplus d'admettre une 
acceleration de poussee compatible avec la thennodynamique de l'explosion, permettait une 
variation des point d'encrage reduisant la contre poussee negative sur la pale. L'on peut etendre, 
par la presente, la notion d'engrenages polycames en enonfant que des engrenages standard ou 
de forme polycame peuvent etre realises de telle mani&re de produire des acceleration 
deceleration en en produisant des distanciations de dents variables. Un engrenage, dont les dents 
ne seront pas egalement disposees, et qui, par consequent, seront par endroits plus rapprochees 
et par d'autres plus eioignees, produiront, meme s'ils sont circulaires, des accelerations et des 
decelerations similaires a celles des engrenages polycames. (Fig.7) 

Au surplus, deux engrenages confus de cette maniere pourront realiser des accelerations et 
decelerations alternatives ou similaires entre eux dans le temps* 

L'on produira alors les' meme effets acceieraiife et decelerate des pieces qui leurs sont fixees, 
et au surplus, des formes de cylindres differentes, phis bombees, ou phis aigues, que Ton 
pourra au surplus les realiser en symetrie. 

Generalisation de la methode par semi-transmission 

Tel qu'il en appert dans nos travaux deposes en antecedence a la presente, la methode par semi 
transmission s' applique k toute machine rotative, et dans le cas des machines retrorotatives, aux 
machines a explosion verticale (Fig. 8 a) Cette methode permettra une action verticahsante de 
la poussee sur le vilebrequin 

Au surplus, il est important de mentionner ici que la methode par semi transmission pourra etre 
realisee de fa$on subdivisee , par la conjonction d,une induction de support montante, et une 
induction d'axe de rotation descendante.(Fig.8 ) 
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En dernier point, il fant mentionner, comme nous le preciserons plus loin, <51isees de fe$on semi 
transmittive pour supporter adSquatement les pales en mouvement bkotatif clokwise. 

Solutions d'augmentation du nombre de degres rotatiormels verticaux : etagement d'inductions 
et poly induction 



L'onpeut certes resumer en aflSnnant que la premiere lacune de Wankle consiste en un 
abaissement excessif du nombre de parties de la machine. Cet abaissement permet de nSaliser la 
machine dans sa nature Compressive, mais non pas dans sa nature Motrice. 

Cette affirmation se comprend elle aussi au regard des exemples de machines k pistons d€]k 
pr6sent6es. Dans la machine k piston k bielle coulissante, bielle et pistons sont r&dis&s de 
fa9on confondue. II ne subsiste done que deux £Kments constitute de la machine soft la parti 
compression, realise en y englobant de %on fixe la partie ligatrice et la partie mecanique. La 
machine sera puissante en compression, mais sera de moindre performance lorsque utilis£e 
comme moteur. 

La %on de lui conf<£rer sa puissance sera de restituer la partie ligatrice, la bielle, de %on 
distincte du piston. 

L'on doit constater de %on claire que la realisation de %on centre de l'encrage dans les 
machines rotatives, est equivalente k la soustraction k la soustraction de la bielle elle-meme. 
Lorsque la bielle est realist de %on confondue avec le piston, la machine est priv^e de son 
effet de bielle. Une perte similaire est r6alis6e lorsque Fencrage de la machine est ramenle par 
au centre de celle-ci. 

Nous aflBrmons que, pour les machines a combustion interne, les trois elements suivants doivent 
etre realises pour toute machine so it sous sa forme Moteur 

- une partie compressive, 

- une partie mScanique 

- . une partie ligatrice 



doivent etre rSalisees conjointement et cooperativement pour realiser les machines sous leur 
forme neutre ou motrice. 

Nous pensons que les machines motrices, qu'elles soient a piston ou rotatives, peuvent etre 
r&lisees de deux mani&res principals soit sous leur forme compressive, motrice, ou neutre. 
Elles sont r£alis£es sous leur forme neutre lorsqu'elles sont privies de leur eflfet de bielle et sont 
r6alis6es avec des parties confondues. Elle sont de forme neutre et motrice quand leu eflfet de 
bielle est restitul, et au surplus lorsque Ton y ajoute un eflfet levier, comme dans les moteurs a 
biellesiectilignes. 

Nous avons montrl et montrerons encore aux presentes que Tune des erreurs majeures de la 
realisation de toute machine de Tart anterieur est d'avoir rdalisg les machines rotatives comme 
des machines de premier degr6, e'esfc-a-dire comme etant des machines ne poss£dant qu'un seul 
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degre de rotativite p^ripherique. Toutes les machines ont done &e realises dans leur nature 
Compressive, et non Motrice. 



L 'etagement micanique comme solution d'flevation de degris 

Lors de nos travaux ant^rieurs, nous avons montre que Fetagement mecanique, qui avait tout 
d'abord pour objet de r^aliser des machines r6trorotatives avec un ratio de compression 
acceptable, avait en rtalite d'une valeur beaucoup plus generate puisque Ton pouvait realiser 
toute machine motrice selon cette methode. Phis sp^cifiquement pour les machines de type post 
rotative, elle permettait de realiser un couple extremement plus puissant ameiiorant de fa$on 
considerable les angles d'attaque de la pale sur ses vilebrequins. Quant aux machines de type bi- 
rotative, puisque le degre mecanique permettaient le soutient des pales etait dores et deja de 
second degre, ces mecaniques par etagement permettaient un correct soutient des parties 
compressives, ce que Tart ant&ieur n' avait pas ete en mesure de realiser la nature Ces 
machines de second degre etaient done phis puissantes et leur nature etait de type Motrice, alors 
que les machines au premier degre, r£alisees avec un seul etagement, demeuraient des machines 
de type Compressive, les avec deux Etagement devenaient de type neutre ou motrices. 

Dans les realisations par Etagement les parties motrices des machines ne sont pas confondues. 
En effet, les realisations par Etagement ont restitue en totality et de fagon distincte mais 
coordonnee, les parties motrices des machines, et les ont done realise sous leur forme Moteur. 

Pour plus d' information Ton aura so in de lire nos travaux anterieurs a ce sujet 
Le rappel succinct ici de ces notions n'a pour objet que de preparer le terrain k une meiUeure 
comprehension des combinaisons de mecaniques, qui dans la pr^sente seront realisee, pour les 
machines rotativo circulates, horizontalement. Nous ne nous limitons ici a quelques machines. 

Les exemples les plus evidents de ces realisations sont realises dans les moteurs triangulaires 
retrorotatifs, k et b pale triangulaire post rotatifs, (Fig. 9) 

Dans ces machines, le deplacement du centre des pales, en d'autres termes le deplacement 
poshionnel des pales, h'est phis simplement cinmlaire, mais est iui-meme planetaire. Les 
mecaniques de ces machines supposent toutes une mecanique superieure dont Pengrenage de 
support est dynamique et peripherique, puisque dispose de fa$on fixe k hauteur du maneton, ou 
encore polycame et dispose dans le cote du moteur. Le vilebrequin superieur de ces machines 
realise une action similaire a Taction de la bielle d'un moteur k piston. II y a plus de deux cent 
combinaisons possibles de mecaniques. 



Seconde lacune de Wanlde et deuxihne solution d f augmentation de degjr&s vertical : la poly 
induction 

Nous avons abondamment travail sur la notion de poly induction Pour mieux comprendre non 
seulement Poriginalite mais aussi la porte de la notion de poly induction, et cela, non seulement 
du point de vue mecanique mais au surplus au niveau conceptuel, il faut faire place a une 
comprehension des machines rotatives du point de vue de Pobservatioa 
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Comme nous Pavons dit pr&lablement, les formes des cylindres des machines rotatives ainsi 
que leur support strictement positionnel sont apparues avant I Elaboration des divers types de 
guidages orientationnels des pales. Par consequent, Ton peut dire que dans le domaine des 
machines rotatives, Pexp&ience et la pratique ont pr6c£d<§ la throne. Partant en effet de pales 
simplement soutenues positionellement par un excentrique et disposes dans un cylindre, Ton a 
pu proc&ier a deux types d'observations, observations qui ont ult&ieurement permis la 
composition de mecaniques assurant au surplus Porientation autonome des pales. 

Types d 'observation 

L'on doit n&essairement penser que pour obtenir le r&ultat des m&aniques par mono 
induction et par engrenage interm&liaire, Pon a du pr6c6der k Pobservation de la pale de deux 
mani&res differentes. L'on dira que le premier type d'observation est une observation par un 
point absohi, par Pext&ieur de la machine, (Fig. 10 a ) et Pon dira que la seconde observation 
est dynamique et int6rieure, puisqu'elle peut etre nklisee ipartir d'un observateur hypoth&ique 
position^ sur le vilebrequin en cours de rotation. (Fig. 10 b) 

Observation par observation exterieure generate. 

Dans le premier type d'observation, dit par observation exterieure absohie, L'on suppose un 
observateur sitae k l'ext&ieur de la machine et observant le displacement de la pale et du 
vilebrequin. Dans les machines post rotatives, celui-ci observera que la pale agit dans le mime 
sens que celui du vilebrequin qui la supporte, et mais plus lentement que celui-ci. Inversement, 
dans les machines retrorotatives, celui-ci constatera que la pale agit en sens contraire de 
rotation que celui du vilebrequin qui la supporte. C'est k partir de ces constatations que doivent 
n£cessairement avoir 6i6 constitute les mecaniques premieres mecaniques de Wankle, que nous 
avons subsequemment nominees induction par mono induction. 

Dans le cas des machines post rotatives, la necessite de produire un mouvement de pale plus 
lent que celui de Pexcentrique a 6t6 realist par Putilisation d'un engrenage ^induction de pale 
de type r£ducteur, soit de type interne, couple a un engrenage de support de type externe. Dans 
le second cas, c'est-a-dire, de figuration r&rorotative, puisque la pale doit tourner en sens 
contraire de celui du vilebrequin, Pengrenage de pale est de type externe, alors que Pengrenage 
de support est de type interne, ce qui forcera une r&rorotation suffisamment acc^l6r6e de la pale 
pour que Pobservateur puisse constater, observe le mouvement contraire de celle-ci par rapport 
k celui du vilebrequin. (Fig. 10 a) 

Observation par positionnement sur le vilebrequin. 

Le deuxfeme type d'observation donne naissance k toutes les autres mecaniques de premier 
degr£, comprenant la m£canique par engrenage intennftiiaire, de Wankle, ainsi que nos 
mecaniques de premier degr£, dont par exemple par semi transmission, et par engrenage 
cerceau, par engrenage central acti£ 

Ce type d'observation est possible si Pon suppose qu'un observateur est positional sur le 
vilebrequin de la machine et compare le sens de son propre mouvement k celui de la pale. Celui- 
ci constatera que contrairement k ce qui se passe dans le premier cas, la pale agit toigours a 
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contre sens du vilebrequin. II n'y a pas de contradiction entre les deux observations. En effet, 
m6me si la pale tourne toujours en sens contraire du vilebrequin, sa vitesse de retrorotation varie 
selon qu'il s'agit d'une machine post rotative ou retrorotative. Ainsi done, si sa vitesse de 
retrorotation est inferieure a celle de rotation du vilebrequin, comme e'est les cas dans les 
machine post rotatives, robservateur ext6rieur continuera d'observer que la rotation planetaire 
se realise dans le meme sens que celui du vUebrequin. Par ailleurs, si sa vitesse de retrorotation 
est superieure a celle de son vilebrequin comme c'est le cas dans les machines retrorotatives, 
l'observateur exterieur continuera d'observer un mouvement contraire de celle-ci par rapport a 
celui du vilebrequin 



L'on peut de\luire des ces assertions, que les mecaniques a etre construites a partir d'une 
observation sur le vilebrequin, ne chercheront par directement a realiser un action en meme 
sens ou a sens contraire de la pale, comme dans le cas de la premiere observation, mais une 
rotation en sens contraire a celle du vilebrequin, mais avec des vitesses differentes cependant, 
realisant ainsi les machines post rotatives ou retrorotatives. (Fig. 10 b) 

Encore une fois, a tftre d'exemple, l'induction par engrenage intermediaire de Wankle produit 
mecamquement cette observation La pale est activee non pas dans un rapport direct au corps 
du moteur, mais par le biais d'un engrenage monte sur le vilebrequin, de telle maniere d'etre 
activee par son rapport a celui-cl 

Comme nous l'avons deja merttionne, les mecaniques par engrenage cerceau, par engrenage 
actif central, par semi transmission, et plusieurs autres de notre conception sont des mises en 
oeuvres mecaniques issues de cette meme perspective et observation. 

C'est a partir de ces types d'observation que l'on a pu construire les mecaniques consequentes, 
que l'on peut nommer mecaniques de premier degre a preeminence avant, et mecanique de 
premier degre a preeminence arriere, selon que c'est la partie avant ou arriere de la pale qui 
produit une poussee, la partie contraire produisant, comme nous l'avons deja montre, une 
contre poussee. 



Observation exterieur e de points de deplacement. 

Un troisieme type d'observation peut etre realise, et ce type d'observation sera la source 
rationnelle de la realisation des mecaniques par poly induction. Dans ce type d'observation, 0 
s'agit a nouveau de reaiiser une observation a partir d'un point fixe exterieur., Cependant , ici, il 
ne s'agit pas d'observer le mouvement de la pale en general, ou encore de le comparer avec 
celui du vilebrequin, comme dans le cas du premier type d'observation. II s'agit plutdt 
d'observer la course de divers points de la pale pour un tour de rotation. L'on appellera ce type 
d'observation dynamique. (Fig. 10 c) 

Cette observation permettra de realiser que tout point situe sur une ligne partant des centres aux 
pointes de pales parcoure la forme caricaturale du cylindre en lequel elle deambule. En second 
lieu, cette observation permettra de constater que tout point situe sur une ligne unissant le 
centre des cotes au centre de la pale parcoure une forme similaire a la forme du cylindre, mais 
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cette fois-ci dans la direction opposie h celui-cl L'observateur constatera par la suite que les 
points des deux formes $ont toujours equidistants entre eux , ce qui permettra de rattacher une 
pale rigide k des m&aniques realisant ces deux points . 

Partant de cette observation, Ton rdalisera done en combinaisons deux mecaniques planetaires 
travaillant cependant oppositionnellement, ce que Ton appellera la poly induction. (Fig.l 1) 

L 'aspect th&orique original et fondationnel de la poly induction 

Encore une fbis, la mfthode de poly induction est bien plus qu'une m&hode de support. Elle est 
en quelque sorte une comprehension g£om£trico dynamique tout a fait contraire a celles des 
penseurs de Tart anterieur dont Wankle. En effet, pour Wankle et ses predecesseurs, la 
realisation gdom6trique de toute forme de cylindre est pioduite par soustraction de mouvements, 
c'est-&-dire, un mouvement central rapide, celui du vilebrequin et un mouvement extirieur lent 
et en sens inverse, celui de la pale. Comme nous Pavons vu precedemment, il y a inversion et 
realisation de faqon confondue des parties mecaniques. La soustraction de ces mouvements 
realises par Fexcentrique central et par la pale, produit la courbure du cylindre. (Fig. 12) 

Or la poly induction montre que la production de la courbure du cylindre peut &re realisees de 
fa$on totalement differenle par la realisation de fagon additive et non soustractive, de deux 
mouvements positifs, Tun, maitre realist par le vilebrequin central, et le deuxteme, secondaire, 
realise par un vilebrequin subsidiaire. Au surplus, le mouvement lent, done maitre, est cette 
fois-ci realise au centra de la machine, et par le vilebrequin, et non en peripheric, et de fe$on 
confondue avec la pale. 

Au surplus de realiser de &9on dissociee les elements cocopressif, ligatural et mecanique de la 
machine, la poly induction montre hors de tout doute que la courbure du cylindre peut etre 
realisee par la somme de deux actions circulates dynamiques positives, et non, comme chez les 
inventeurs de Tart anterieur par la somme d'actions contradictoires. 

Mais il y a beaucoup phis a considered Comme nous le verrons phis loin, le type de dissection 
du mouvement en sous mouvement realise par. la poly induction permettra de realiser sur cette 
base, une nouvelle organisation dynamique des plus importante et detenninante, tout autant 
mecaniquement que theoriquement, soft 1'organisation dynamique rotativo-circulaire h 
mouvement de pale en Clokwise. 

Avant de passer a cette etape, nous generaliserons cependant ici quelques notions de poly 
inductioa 

Poly induction : geniralisation des methodes et repartition horizontale des sous mouvement : 
les machine rotativo circulates 

Uon entend ici generaliser la methode de poly induction des quatre felons suivantes : 

A) mentionner que toute induction peut servir a commander chaque induction subsidiaire post 
rotative d'une poly induction 
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B) que tout displacement des points de raccord des manetons pert etre choisi, et peraiettra de 
distinguer les aspects compressif; neutre et moteur de la machine en mode poly inductif, 

1) que lors de la realisation avec plus de deux vilebrequins subsidiaires, il est possible de 
conserver l'effet de penture Slinky en realisant la poly induction de fefon dynamique, 
c'est-^-dire alteniativement 



A) poly induction par toutes inductions 

Dans la poly induction standard, en double ou k plusieurs parties, chaque induction subsidiaire 
est assimilable k une mono induction cependant post rotative, comportant un engrenage 
d'induction post rotati£ de type externe, et un engrenage de support aussi de type exferne, 
commun k chaque induction. 

1) Nous entendons simplement Pioneer ici que Taction post inductive de chaque sous- 
induction peut etre r6ahs£e par toute induction de premier degr£, celle-ci &ant cependant 
r6alis6e de fefon post rotative. Par exemple, Ton pourra activer chaque engrenage d'induction 
par engrenage cerceau, par engrenage interm&iiaire, et ainsi de suite. (Fig. 13) 

2) la seconde precision que nous entendons apporter ici est que tout point de la pale produit la 
forme du cylindre , mais avec des orientations diflterentes selon sa situations. Comme nous 
Pavons note pr6c6demment, les points dans 1'axe des pointes, et les points dans l'axe des cot£s, 
produisent des formes complementaires du cylindre. Notons au surplus que les points 
intennediaires produisent la forme du cylindre mais cette fois-ci oblique. La machine pourra 
done 6tre soutenus par non pas par double articulation, mais par tri-articulation. En ce cas, les 
soutient par les cot& produiront un encrage descendant, les soutient en position interm&iiaire, 
un encrage descendant tardi£ ou precipite, et les soutient par les pointes, un encrage superieur. 
L'on dira done que dans les deux premiers cas, la machine est de type moteur ou neutre. Les 
supports dans les cot6s realisent une course contraire des manetons, verticale, et les parties de 
pales joignant ces points de support aux points de pale doivent etre considerees comme des 
additions geometrique dont 1'eflet sera de r&ablir, en dgpit de ces position, et course, la 
courbure initiale de attendu. Lors d'un soutient par les pointes, la machine est de type de 
Compressive. Notons que ce dernier type k 6t6 r6alis6 par Muelling. II apparait done ici Evident 
que meme la poly induction peut etre realise de fa^on negative. 

Le positionnement de ces induction permettra , comme cela est partiellement r£alis£ dans la 
poly induction en double partie, un encrage et un eflfet de penture dd cours de descente, ce qui 
permettra de realiser la machine dans sa version moteur 



2) Lors de la realisation par plus de deux supports, une grande partie de Peffet de penture Slinky 
realise en double partie disparait. Or, il est important de conserver ce m£ga eflfet, qui fait 
interagir les inductions entra elles, et ne les conserva pas dans des rapports isotes de mini 
inductions. Par ailleurs, mais il est aussi important de realiser un support dquilibrS et dgalement 
reparti entre les diverses inductions des feces des pales des machines, comme le permettent les 
realisations k triple parties. (Fig.13 b) 
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La solution k ce dilemme consiste k rialiser alternativement et successivement une induction 
Slinky. Pour ce feire Ton retranchera des dents soit sur Pengrenage de support, sort sur 
Pengrenage d'induction de telle mani&re que jamais plus de deux inductions, sauf lors des 
transitions alternatives de celles-ci, ne travaillent ensemble. 

Chaque induction est done alternativement motivde par son raccord direct k la mecanique poly 
inductive, ou encore par son stricte raccord k la pale. 

Par consequent la pale est toujours maintenue minimalement par deux inductions et la tioisidme 
induction est libre m£caniquement et entrain^ par la pale elle-meme. 

De cette manidre, non seulement assure-t-on PefFet Slinky, mais aussi supprime-t-on F induction 
contradictoire, produisant une quelconque contre ou demi-pouss£e. 

Comme nous venons de le montrer par la mecanique de poly induction, la conception 
g&>m£trico dynamique des machines deWankle est non seulement d£faillante parce que , 
comme nous Favons dit, elle surbaisse le nombre de parties composant la machine , mais aussi 
parce que , ce feisant, au surplus elle les inverse. 

Lacune d'inversion de WanUe 

Pour mieux faire comprendre cette id&, nous utiliserons a titre d'exemple, k nouveau des 
moteurs strictement k pistons. Nous comparerons en effet les moteurs k pistons standards aux 
moteurs a pistons de type orbital et aux moteurs k cylindre rotor, ces derniers etant repris de 
notre brevet canadien Dans les moteurs standard et orbital proposes, chaque ensemble 
compressif, ligatural et mecanique pris isolement est exactement le meme, en ce que Taction 
purement rectiligne du piston est transmise par la bielle au vilebrequin monte rotativement dans 
la machine. Les differences entre ces machines ne sont que relative au positionnement de depart 
de certaines parties, telles les ensembles cylindres piston et le maneton de vilebrequin. Dans le 
cas des machines standard, Ton ftablit plusieurs explosions successives en disposant plusieurs 
manetons en des cadrans diflterents du vilebrequin, chaque ensemble de cylindre se retrouvant 
sur une meme ligne. Dans les moteurs orbitaux, ce sont plutot les points de rattachement des 
bielles qui sont sur une meme ligne, puisque celles-ci sont relives au meme maneton. 
Inversement, les cylindres sont disposes dans des cadrans diff&ents. Encore une fois, la 
dynamique de construction ou de d^construction de la compression est exactement la meme 
pour ces deux machines, puisque les rapports internes vilebrequin, bielle et pistons sont 
maintenus. 



La dynamique du moteur a cylindre rotor k pistons est fort differente. 

Les bielles et pistons sont toutes rattaches k un mSme axe fixe, d6centr6, et le cylindre rotor est 
mont£ rotativement dans le centre de la machine. (Fig. 15) 

L 'action rectiligne du piston dans son cylindre specifique est done le resultat de la double 
action circulaire des cylindre et piston h partir de centres diffirents. Cette machine est 
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beaucoup moins puissante que les deux autres versions precedemment commences, et cela 
s'explique parce que la puissance est en partie transmise du centre vers la peripheric avant de 
retourner k Faxe moteur central II y a done perte d'energie. Une deuxi&me fa$on de 
comprendre le pourquoi de la deficience de puissance de ce type de machine, lorsque utilis^e 
comme moteur, est de comprendre que la puissance est obtenue, semblablement k la r£sultante 
obtenue entre la quille et la voile d'une voilier, par un angle de couple tr&s feible, meme a mi 
chemin de Fexpansion, 

Si Ton cherche a determiner la cause geom&rique de cette insuflBsance de production d'energie, 
Von rialiser que les fonctions habituellement octroy ees au vilebrequin ont eti d&construites et 
subdivisees, puis octroyees a des parties diffirentes. En effet, Ton constate que le maneton du 
vilebrequin est realise sous la forme de Faxe secondare fixe, alors que la partie rotative du 
vilebrequin est octroy£e au cylindre rotor. II y a done k la fois demenbrement du vilebrequin, et 
realisation d'une partie du demenbrement de cehii-ci de %on confondue au cylindre. En effet, 
le cylindre rotor realise a la fois les composantes vilebrequins et une partie des composantes 
compressives de la machine. L'on voit done, ainsi clarifie, plus exactement la contradiction, qui 
consiste a constater qu'un cylindre strictement rectiligne ne peut transmettre que peu d'energie 
lorsqu'il est realise comme vilebrequin. En resume done, dans les machines k cylindre rotor, 
bielle piston et cylindre sont presents dans la machine. C'est est le vilebrequin qui n'est pas 
realise dans sa forme standard, mais est phitot realise en partie de fa$on avec le cylindre. Le 
vilebrequin se retrouve done en peripheric 

A la himiere de ce qui precede Ton peut se rendre compte que le role des parties d'une machine 
motrice n'est pas definitif, et que phisieurs dynamisations de machines sont possibles. Ce 
faisant, ces dynamisations permettent k certaines pieces de jouer un idle different. 

Dan le cas des machine precit6s, la forte connaissance des dispositions de base , lorsque celle-ci 
est realisee de fefon standard et de type orbita, permettent assez fecilement de comprendre que 
le jeu de role realise dans les machine a cylindre rotor est une version construite . 

Dans les machines rotatives, la prise en charge de la meprise de construction est plus ardue, 
puisque ces machines nous ont, des leur origine 6ti rendue dans une disposition renversee. 

L 9 on doit en effet supposer que dans toute machine rotative le vilebrequin maitre, Vinsu des 
inventeurs de Vart anttrieur, a etc realise de fagon confondue avec la pale, et que, partant 
des constatations que Von peut tirer de nos poly inductions, Vexcentrique central n'est autre 
chose que V expression d f un vilebrequin subsidiaire, dispose en lieu et centre du vilebrequin. 

Comme nous l'avons dit precedemment, la premieres lacune des machines rotatives les 
machines rotatives n'ont pas de bielles, et que pour cette raison elles ont perdu F effet de bielle. 
Or a la lumiere que ce que nous venons d demontrer, l'on pourrait affirmer que si certaines 
parties des machines rotatives standard ont ete realisees de %on confondues, ce ne sont pas, 
comme dans les moteurs k coulisse, les bielles et pistons, mais phitot, comme dans les moteurs a 
cylindre rotor, le vilebrequin et la partie compressive, le cylindre. Nous pensons que les 
machines rotatives standard sont plutot des machines en lesquelles, comme dans r example plus 
haut mentionne, le vilebrequin-maitre a ete realise dans Tune des parties compressive, ici la 
pale. Si cela s,av£re fonde, Ton pourrait dire que ce que Ton entend generalement pour etre le 
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vilebrequin d'une machine rotative, lorsque rtalist par induction de premier degrt, n'est en iait 
que Ie vilebrequin subsidiaire de celle-ci, Ie vilebrequin maitre ttant rtaliste de %on confondu 
avec la pale. 

Les machines rotatives totalement constitutes, comme par exemples les machines en ttagement 
et Ies machines en poly induction dtj& commences conq>rendraient le correct arrangement des 
parties compressive, motrices et les parties ligaturales. 

Si cette supposition est vraie, Ton peut dire que dans toutes les realisations standard, k savoir de 
premier degrt, des machines rotatives, le vilebrequin maitre est retrancht de sa position 
centrale, pour y etre remplace par le vilebrequin subsidiaire. Dts lors le Vilebrequin maitre se 
trouve realist de fefon confondue avec la pale, L'on s'aper^it done ici que la seconde lacune 
fondamentale des machines, k savoir que le vilebrequin maitre de celles-ci est realise en 
ptriphtrie, de %on confondu avec la pale, est tout k feit corollaire de la premiere, en laquelle 
Ton a reconnu un abaissement excessif des pieces de la machine et la realisation confondue de 
certains tltments. 

Troisieme lacune fondamentale de WanMe : la realisation differentiate post rotative des 
machines. 

Dans Ie precedent propos, nous nous sommes servis d'exemples de moteurs k pistons, pour 
montrer que les moteurs de premier degrts inversent d'une certaine &9on les pieces de la 
machine . Mais Pexemple principal, a savoir celui du moteur k cylindre rotor, demeure 
imparfeit. En celui-ci, effectivement, le vilebrequin est dtplace dans le cylindre, alors que dans 
le moteur rotatif, il Test dans la pale. 

L'on devra done aller plus loin pour donner une image valable, lorsque rtalist comme moteurs 
k piston, du moteur rotatif Cette image permettra de rtaliser plus facilement la troisitme lacune 
dont il est ici question. 

Pour faire comprendre au lecteur notre propos, nous nous servirons encore une fois d'exemple 
pris k partir de moteurs a pistons, standard et rotatife. 

♦ 

Comme nous Pavons dtja montrt, les moteurs k pistons standard, le meilleur montage lorsqu'ils 
sont realises avec un cylindre fixe, et que lorsqu'ils sont realists avec un cylindre rotor, tel que 
montrt dans notre brevet canadien dejk citt et exemples dtj& citts 

Cependant, dans la machine k cylindre rotor, le vilebrequin, comme nous Pavons montrt 
prtctdemment est subdivist, et Tune de ses parties, le maneton est realist par Paxe de support 
des bielles et pistons, et Pautre Paxe central de rotation, par le cylindre rotor. II est possible, tel 
que Pavons montrt dans nos propos de demande de brevets canadien intitulte Machine 
energetique a poly manetons et Machine a induction simple de rtaliser un mouvement de 
contraction et d'expansion du cylindre et du piston en augmentant le degre de la machine en 
dtdoublant pour ainsi dire le vilebrequin, e'est k dire, tout en gardant la partie qui a ttt attribute 
k au cylindre, en reconstraisant compl&ement le vilebrequin initial Le rtsuhant sera un moteur 
hybride, compost k la fois d'un moteur standard, et d'un moteur k cylindre rotor. (Fig. 16.2) Tel 
qu'on peut le constater k la meme figure, Paction contraire ou en m&me sens de deux pistons 
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peut etre obtenue avec un cylindre fixe et des vilebrequins en poly maneton en cadrans opposes 
et en meme cadran. 

L'action de ce nouveau vilehrequin pourra d£s lors etre determinee dans les deux sens. L'on 
pourra en eflfet augmenter la vitesse post rotative de celui-ci et la rendre superieure k celle du 
cylindre, ou encore Finverser par rapport k celle du cylindre. Ce faisant, Ton amenuisera encore 
davantage la puissance de la machine, ou encore on l'augmentera. En effet, dans le premier cas, 
la poussee sur le piston se realise contre un element, le cylindre, qui voyage, quoique phis 
lentement, dans le meme sens que celui-ci La puissance ddveloppfe est done en partie 
contradictoire. Elle n'est produite que par la difference de la poussee reelle, moins la contre 
poussee par la reaction sur le cylindre. Cest pour cela que Ton parlera de poussee simplement 
difierentielle. 

Inversement, lorsque le vilebrequin est active dans le sens contraire du cylindre rotor, les deux 
parties voyagent k contrario, et F expansion se M k la fois sur ces deux parties. Comme dans les 
deux cas des semi transmissions coordonnent des parties, la puissance, dans le second cas n'est 
pas differentielle, mais addhionnelle, puisqu'elle est la rSsultante des mouvements k contrario 
des parties. 

L'on peut done deduire des exemples plus donnes que le comparable le plus pertinent des 
machines rotatives, et particulferement des machines post iotatives lorsque realise k piston, le 
moteur a cylindre rotor k induction post rotative, lorsque realise k bielle rectiligne. Dans ce 
moteur, la force n'est que differentielle, et au surplus Peffet de bielle y est oblit&e par 
r utilisation de bielle k coulisse. 

Resume 

Ces trois lacunes fondamentales expliqueraient le peu de puissance de ces machines, et 
ouvrirait la porte a un ensemble de nouvelles solutions qui progressivement finiraient par 
determiner la meilleure position du vilebrequin et autres elements. 

Nos solutions par etagement et par poly induction montre en eflfet qu'il est possible de corriger 
avantageusement ces lacunes. Un troisieme type de solution, original et extremement « 
avantageux k plusieurs egards consiste en la solution par mouvement de pale en clokwise et 
cylindre rotationnel, dont la dynamique a ete montr^e en premiere partie de cet ouvrage. Dans 
cette partie nous g6n6raliseront cette dynamique et montrerons la pertinence de cette 
generalisation sous V appellation de machines rotativo-circulaires. (Fig. 17) 

Dans la prochaine partie, nous irons plus loin, en generalisant une dynamique de nos premiers 
travaux qu'il est possible de le rgaliser de fhfon centrale et ind£pendante, notamment dans les 
methodes par poly induction et par etagement d'inductions, et que sa realisation de fh$on 
confondue cette fois-ci avec le cylindre, dans les moteurs rotativo circulaires, est certes la 
realisation qui retranche toates les erreurs de conception d&jk commentee, et qui est la 
realisation mettant en oeuvre la nature profonde des ces machine. 



FEUILLE DE REMPLACEMENT (REGLE 26) 



27 



WO 2005/073512 



PCT/CA2004/001615 



Resume de cette premiere partie 

En resum6 de cette premiere partie, l'on peut done enoncer que la nature profonde des rotatives 
serait done contraire a celle des moteurs a pistons. 

Dans les moteurs standard, il est assez fecile et Evident de se rendre compte de la veracity de 
cette affirmation, puisque l'on peut fecilement comparer les machines standard a leurs derives 
dynamiques, les machines a cylindre rotor et Ton peut constater assez fecilement ou sont passes 
les Elements. 

Dans les machines rotatives, la meme constatation est beaucoup phis difficile parce que ces 
machines ontae realisees par l'usage, par l'experience, et que par consequent, l'histoire 
mecanique les a concues des le depart de fecon inversee, dans l'absence de repere de 
representation permettant de jauger cette contre orientation. La poly induction et l'etagement 
d' induction permettent cette comprehension. L'on a done fonctionne comme si, dans les 
moteurs a pistons, les moteurs standard avaient ete inventus apres les moteurs a cylindre rotor. 

En resume, et aussi etonnant que cela puisse paraitre, 1 'on doit comprendre que dans les 
moteurs rotatife dans leur forme standard, ce quijoue le drole de vilehrequin central est 
assimilable a une bielle rotative, ou encore a une vilebrequin subsidiaire dispose centralement et 
que le vilebrequin reel est realise de fecon exteriorise, de fecon cachees et confondue avec un 
composant peripherique, et compressif, la pale. 



Deuxieme partie 



Mintegrationt horizontal de Veffet de bielle : Machines a mouvement clokwise/cylindre 
rotationnel, et generalisation dynamique horizontale : les machines rotativo circulates ou 
rotaHvo-orbitales 

Nous savons maintenant que les trois lacunes precedentes sont a la fois presentes dans toutes les 
n^hines de wankle. Non seulement y a-t-il un abaissement excessif des parties constftuantes 
d'une machine motrice, par la realisation confondue de certaines d'entre elles, mais aussi que 
cette realisation confondue est au surplus inversee, en ce que ce n'est pas, comme dans le cas 
de moteurs a bielles coulissantes, la bielle qui est realise de fecon confondue avec la partie 
compressive, mais le vilebrequin, et au surplus post differentielle, ce qui diminue la puissance 
de la machine. 

La puissance motrice est done retranchee tout autant verticalement qu'horizontalement. Ce 
sont, simuhanement realisees, ces retranchements et inversions des parties qui sont les causes 
profondes de la non realisation de la puissance explosive de la machine. 

Par ailleurs, comme on l'aura remarque, meme si les mecaniques a etagement et a poly 
induction corrigent en grande partie les lacunes fondamentales de 1'art antdricur deja enoncees, 
elles ne sont pas elles-memes parfaites. Les mecaniques par etagement offriront tres 
certainement quelques resistantes a une mise en commercialisation. L'on opposera en efifet que 
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de contrdler le ddplacement d'une pale soutenue par la rotation de deux vilehrequins 
superposes, pourra en effet causer certaines difficult^ bien mat&ielles. Par ailleurs pour la poly 
induction, Ton pourra opposer que Putilisation de trois vilebrequins subsidiaires pour une pale 
ne represente pas une gconomie par rapport & celle, dans un moteur standard, d'utiliser trois 
pistons pour un vilebrequia 

D'ailleurs, en montrant que la position du vilebrequin de fa$on confondue avec la pale n'est pas 
pertineote, il feut aussi se poser la question de savoir si de ramener la position de celui-ci 
comme vilebrequin maitre central, comme dans les machines k piston est la meilleure 
disposition pour les machines rotatives. 

Observation a partir du vilebrequin maitre de machines poly inductives 
Et realisation du mouvement birotatif clokwise de la machine (figl8) 

Notons d£s le depart que nous avons montrd les sequences pour un tour des mecaniques 
Clokwise, de premier, second et troisteme niveau dans la premiere partie de cet ouvrage. Dans 
la pr&ente partie, nous en fournirons de %on phis approfondies les explications les theoriques, 
nous g6n6raliserons ces acquis et nous determinerons de fe$on rationnelle les regies de 
composition des ensembles mecaniques permettant d'en soutenir ad£quatement les parties 
compressives 

Pour r£pondre aux objections et questions plus haut mentionnees, un nouveau type 
d'observation sera pertinent, type d'observation qui sera rendu possible par la realisation 
mecanique de la methode par poly induction. 

Dans les machines a poly induction, la rotation du vilebrequin maitre correspond a une rotation 
egale a la vitesse relative de la pale. L'on suppose, dans ce type d'observation, un observateur 
positionne sur ce vilebrequin maitre, et observant, comme dans les cas precedents, le 
comportement du cylindre, de la pale et, au surplus des vilebrequins subsidiaires. L'on doit 
deduire que meme si pour nous, observateurs exterieurs, ce vilebrequin maitre est en rotation, 
pour robservateur y etant poshionne, attendu sa vitesse constante, le cadre de reference 
donnera des resultats forts differents. En effet, robservateur verra nettement les composantes du 
mouvement rotatif circulaire a pale en Clokwise en entier 

En effet, en considerant le mouvement de la pale, robservateur constatera d'une part que le 
mouvement posMonnent rotationnel de celle-ci est circulaire, et par ailleurs que aspect 
orientationnel immuable, c'est-a-dire que Porientation de celle-ci ne varie pas, en depit de 
Taction circulaire de son centre. Semblablement aux aiguilles d'une montre qui tournent, les 
chiflres de celle-ci demeurent toujours dans le meme angle, soft perpendiculaire. C'est pourquoi 
nous avons appete ce mouvement specifique de pale, mouvement Clokwise. 

Inversement lorsque robservateur dirigera son regard vers le cylindre, il ne l'apercevra plus 
comme nous le voyons de I'exterieur , a savoir comme un element fixe, un element fixe, mais 
plut6t comme un eminent rotationellement active en sens inverse du mouvement positionnel 
circulaire de la pale. L'observateur sera done en face virtueliement, de la premiere expression 
de la machine rotativo circulaire birotative, la machine a mouvement de pale clokwise/cylindre 
rotationnel (Fig.18) Une autre construction permettant de realiser le mouvement Clokwise, et de 
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bien montrer qu'il est issu du decoupage par poly induction, inconnu a Wankle t ces 
predecesseurs, est d'enserrer le vilehrequin d'une machine poly inductive, par exemple dans un 
etau et d'activer les elements restants. L'on vena alors que la pale produit tr s exactement le 
mouvement clokwise et que le cylindre produit le mouvement rotationnel k contrario. (Fig. 18) 

Realisation concrete de la machine clokwise 

La realisation Clokwise de la machine sera produite lorsque Ton r^alisera de fafon materielle 
les observations de robservateur tel que prdalablement positionne. 

II ressort de ces explications que la realisation concrete la plus evidente de la machine, sera 
issue d'une redynamisation de la m&anique meme qui Pa feit apparaitre. L'on peut en effet 
imaginer, partant de cette observation, que puisque le vilehrequin est sans mouvement par 
rapport k robservateur, celui-ci sera immobile, et pourra par consequent etre realise de fa$on 
confondue avec le cote de la machine. Les vilebrequins secondares seront munis d'engrenages 
d' induction et seront monies rotativement dans le cote de la machine. lis seront r6unis par un 
moyen tel un tiers engrenage, assurant la similarite de leurs rotations. La pale, qui sera montee 
sur ces vilebrequins realisera par consequent un strict mouvement circulaire, sans mouvement 
orientaiionnel, soit un mouvement dit Clokwise. L'engrenage unissant les engrenages 
d' induction sera l'engrenage de support dynamique, et sera au surplus couple au cylindre, ce 
qui en assurera la retroiotatioa (Fig. 19) La meme procedure pourra etre realisee pour les 
machines de type retrorotati^ mais en utilisant un engrenage de support dynamique de type 
interne. Notons que les machines en mouvement clokwise de figuration post rotatives realisent, 
un mouvement des parties compressives a contrario, et les machines de figuration retroiotative 
realisent, lorsqu'elles sont montees au degre initial, un mouvement en meme sens. Nous 
reviendrons ulterieurement sur ces types de critdres des plus importants pour les machines 
motrices. 

Spicificite et originality du mouvement clokwise et de la dynamique rotativo circulaire. 

Si Ton poursuit la comprehension des machines motrices telle que nous Favons amorce, Ton se 
rendra compte que les machines a mouvement de pale en clokwise sont originate et 
importantes, et ce pour plusieurs raisons, tout autant mecaniques que theoriques. Ces machines 
corrigent en totalite tous les defauts et lacunes des machines rotatives de Tart anterieur, et ceci 
est comprehensible puisque celle-ci 

Outrepassent les categories normales de ces machines pour r£aliser a la fois les qualites des 
machines k pistons et des turbines. Comme nous mohtrerons plus loin* le mouvement 
specifique en Clokwise peut etre obtenus par un ensemble important de combinaisons de 
mecaniques. Cependant, la realisation precedente, par polyinduction fixe permet deja de 
comprendre ce qui suit. Le mouvement en clokwise a les originalites mecaniques et theoriques 
majeures suivantes. (Fig. 17) 

A) la machine, contrairement a toute machine de I 'art anterieur est, dynamiquement, 
parfaitement birotative. En effet, tel qu'on peut le constater, la pale n'a pas de rotation 
orientationelle. EUe n'est ni post rotative ni rdtrorotative. EUe a une derotation par rapport 
an vilehrequin tres exactement situee entre la derotation post rotative et retrorotative. Elle 
est done parfaitement birotative, Elle a done une nature similaires non pas aux mac hine 

FEUILLE DE REMPLACEMENT (REGLE 26) 



30 



WO 2005/073512 



PCT/CA2004/001615 



rotatives de Tart anterieur, mais phitot a celle des poly turbines. Depar sa nature, elle 
necessitera toujours en eflfet deux inductions pour en actionner correctement les parties. 

B) la machine ne realise consequemment, contrairement a toute machine del "art anterieur, 
aucune contre-poussee sur la pale. Semblablement et meffie de fecon superieure a celle d'un 
piston, lapoussie est realisee non settlement sur la totalite de la surface de chaque face de 
la pale, mais aussi defagon parfaitement repartie de chaque cote~ des points de support poly 
inductifs en mono inductifde celles-ci (Fig. 20) Cette caracteristique permet une fois pour 
toutes de comparer avantageusement la poussee des machines rotatives a celles des moteurs 
a pistons. 

C) la machine, contrairement h toute machine rotative ou d postons de Vart anterieur, et 
semblablement aux turbines, le mouvement de pale clokwise, de mime que les parties 
micanique ne produisent aucune acceleration ou deeileration d' aucune des parties 

D) la machine reparti les etogements de la poly induction ou des inductions &agees, cette fois- 
ci horizontalement, ce qui retranche toute vibration dans la machine 

E) la courbure du cylindre entrainera sa retrotation, et cette retrorotation realisera un effet 
semblable a l'effet de bielles de moteurs a pistons, et une force additionnelle a la machine. 

F) les parties restituent horizontalement le nombre minimal de parties const itutives pennettant 
de realiserla machine dans sa nature motrice. 

G) finalement, pale et cylindre sont a mouvement a contrario, ce que Ton ne retrouve a aucun 
endroit de Tart anterieur, sauf a nos realisations de machines a induction simple, realisees a 
pistons, et pistons culbuteurs. 



Les moteurs rotativo circulates a pale en mouvement clokwise comportent done a la fois, 
des qualites des moteurs a pistons, des machines rotatives des moteurs orbitaux et des 
turbines, tout en ne comportant que peu de lews defauts respectifs. 

En effet, si Von compare ces machines aux moteurs a pistons, Von voit que la pale de ces 
machines accepte une poussee egalement repartie comme dans les moteurs a pistons. L 'on y 
voit que tout point de la pale el par consequent de sa surface, voyage & la mime vitesse. 
D'une certaine maniere, Von peut mime dire que la poussee est superieure a celle des 
moteurs a pistons, puisque, la pale etant directement raccordee aux vilebrequins, rend 
^angulation de la bielle inexistante. Hen resultera une absence de friction et de dJpense 
energenque causies par les contre poussees negatives. 

Par ailleurs, si Von compare ces machines aux machines rotatives, Von voit qu'elles peuvent 
se servir des mimes figurations, et par consequent rialiser des chambres de combustion 
fermies. Deplus la rotationaliti des parties peut permettre Vutiiisation de valves lumieres. 

Finalement, si Von compare ces machines aux turbines, Von voit que comme les turbines, 
sauflorsqu,eUes seront realisees avec laide d'engrenages pofycames, toutes les pieces sans 
exception voyagent a une vitesse constante,et qu'ily absence d'acceleration et deceliration de 
toute pieces mecanique ou compressive. 

H s'agit done d'un genre de machine motrice situee an confluent des machines matrices de 
categories totalement diffirentes de Vart anterieur, qui recupere les qualites les plus 
essentieHes de chacune de ceUes-ci mais ne recupere que peu de lews defauts. La poussee 
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devrait leur donner la puissance, la figuration un nombre minimal de pieces et la rotativite 
un v&locite et une longevity nuvdmales et inegale en matiere de machines motrices (fig, 21). 

L'on doit constater que la dynamique geometrique de la poly induction contraire, comme nous 
Pavons montree a celle de Wankle, est la dynamique qui permet de realiser un decoupage juste 
et valable des mouvement entrant dans la composition du mouvement planetaire de la pale, en 
deux mouvement specifiques, et par la suite, de les restituer de fecon horizontale par la 
dynamique ctokwise/cylindre rotationnel. 



Si notre raisonnement est fonde, cela nous permettra de repondre maintenant a 1' interrogation 
que nous avions prealablement laissee en suspend. Nous montre" en effet que les conceptions 
geometriques de Wankle et des penseurs de Part anterieur avaient inverse la composition des 
parties en disposant le vilebrequin, de fecon confondue avec la pale, de fecon penpherique et 
planetaire, ce qui privait la machine de toute sa substance motrice. Nous avons par la suite 
resting une vision 

Pour ainsi dire "a pistons" de la machine en la realisant par vilebrequin maHre et secondaires, 
en nous demandant s'il s'agissait vraiment a la disposition la phis pertinente. 

A la lumiere de ce que nous venons de montrer, il appert que la disposition la plus pertinente 
consiste a realiser la machine de fecon horizontale, en realisant le vilebrequin de fecon 
confondue , cette fois-ci avec le cylindre , 

Aussi etonnant que cela puisse paraitre, done, alors que la disposition la mains pertinente 
pour les moteurs a pistons est celies des machines a cylindre rotor, elle s'avere etre pour les 
machines rotatives, la plus pertinente. 



Machines a pales en mouvement clokwise et machines rotativo-circidaires en general : 
generalisation 



Dans la prochaine section nous nous appliquerons a montrer que les machines rotativos 
circulates constituent un type de machine determine specifique, realisant pour ainsi dire les 
machines motrices dans leur plan horizontal, par opposition au plan vertical dont nous avons 
montre P existence en premiere partie. 

Pour ce feire nous montrerons principalement que les machines rotativo circulaires peuvent etre 
produites avec toutes les inductions existantes, dans la mesure oik Pon precise les notions de 
semi transmissions, d'induction montantes et descendantes. 

Nous montrerons ensuite qu'elles peuvent recevoir tous les types de pales des machines 
standard. Nous montrerons ensuite qu'elles peuvent etablir differents degres de realisation par 
dynamique. Nous montrerons ensuite qu'une correcte comprehension de ces machines necesshe 
de distinguer leur aspect materiel, virtuel et Reels. Finalement, nous montrerons que 
Pensemble de ces generalisations nous permettra, par la combinaison des deux plans vertical et 
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horizontal, de produirc une synthese des globale et une criterologie pertinente de toute machine 
motnce. 

Plus specifiquement nous traiterons des points suivants : 
Generalisation mecanique 

a) Mouvementclokwise par induction centrale. 

b) les methodes par semi transmission en les considerant comme une induction viree 
de centre k centre, dite induction horizontale 

c) les memodes par induction montante et induction descendante et induction 
horizontale 

d) et l'on montrera que les combinaisons d'induction etagee peuvent etre produite 
horizontalement, et pennettre le soutient des parties compressives des machines 
rotativo-circulaires 



Generalisation figurative 

e) que toute machine rotativo-circulaire possede toutes les variantes de toute autre 
machine, a savoir qu'elle s'applique 

4) tout autaat aux machines post rotatives que retrorotaiives, 

5) qu'elles s'appliquent a ces machines de tout nombre de cote 

6) qu'elles s'appliquent aux machines rotatives, telles le poly turbines 

7) qu'elles peuvent etre produite aussi accelero-dec&eratrvement 

8) qu'elles peuvent aussi etre produite avec des combinaisons de pates simples 
cylindres, pales simples, pale standard poly feces, structures pales 

Generalisations dynamiques 

9) qu'elles peuvent etre realisees en degte\ par mouvementde pale clokwise de 
premier degre, de second degre, ces degres pouvant etre realises horizontalement ou 
verticalement » 

10) qu'elles peuvent avoir divers degres de mecaniques differentiels retro et post rotatif 
et&contrario 

1 l)qu'elles peuvent, lorsque realisees a contrario, realiser a la fois des figures 
materielles, virtuelle, et Reelles de cylindre 

12) Quelles peuvent, comme les machines a cylindre statiques etre realisees en parties 
compressives bifonctionelles 

Ces ajouts nous permettront de globaliser l'ensemble de notre entreprise et de montrer : 

13) que l'ensemble de toutes les machines possibles pent etre dispose en gammes 
chromatiques 

14) que les caracteristiques de determination de toutes machine peuvent etre specific 
par un ensemble de criteres generiques tres large, englobant les criteres de 1'art 
anterieur 
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15) que plusieurs difficultes s^mantiques de Tart anterieur peuvent etre correctement 
pr&is6es : mdcaniques appropries pour les dynamiques k a cylindre rotor, sens des 
machines 

16) Que les m&aniques par polycamation peuvent aussi etre propres k contenir les 
formes debout des machines retrotrotatives 

17) qu'elles peuvent etre r^alis^es en inversion centre-pr6riph6rie, par cylindre 
clokwise / pale rotatives 



Generalisations mecaniques 

Mouvement Clokwise par induction centrale. 

L'on doit noter d&s k present une autre caracteristique fort interessante des dynamiques 
clokwise. En celle-ci, tout point de la pale decrit exactement le mouvement clokwise, et meme 
le point central de la pale. Par consequent, la pale peut &re soutenue par son centre. De plus, il 
est important de r&t&er le caractdre et la nature parfaitement birotative de ce mouvement. 
Partant de ces deux idees, l f on constatera que, pour assurer le support par le centre de pale en 
mouvement Clokwise, Ton pourra se servir de toute induction issue d'une observation par le 
vilebrequin, en prenant soin de rialiser cependant des rapport originaux d'engrenage de 
support et d'induction assurant la bimtcanicite, soit des rapports d'engrenages de support et 
d'induction de un sur uxl En effet dans Tart anterieur, comme nous Favons precise, Ton entend 
toujours iaire tourner la pale de telle maniere qu'elle ait un caract&re orientationnel distinctly 
post rotatif ou r£trorotati£ Par consequent, Ton realise toujours les rapports d'engrenages soit 
par engrenages de support plus gros, tors des realisations r&rorotatives, soir par engrenage de 
support plus petits, pour les realisations post rotatives. Les realisations Clockwise de pales et les 
rapport d'induction de un sur un que necessitent leur support ne sont pas sont pas dans Fordre 
de pensde des initiateurs de Fart anterieur. Cette prescription de rapport, originate a la 
realisation du mouvement Clokwise s'explique du par le fait que pour realiser une non rotation 
orientationelle de la pale, il faut qu'elle subisse une retrorotation parfaitement egale k la post 
rotation du vilebrequin. Puisque le vilebrequin central de ces machines est equivalent aux 
vilehrequins subsidiaires de la poly induction concentree en un seul, et que toutes les inductions 
sont possibles pour celui-ci, les memes methodes s'appliquent toutes ici, en respectant les 
rapports plus haut mentionnes. L'on peut par consequent realiser le support orientationnel de la 
pale par engrenage intermediaire, par engrenage cerceau, par engrenage central acti£ et ainsi de 
suite, en respectant le rapport clokwise de un sur un. Par ailleurs, F utilisation d'induction mono- 
inductive simple est impossible, ce qui montre bien Foriginalite de cette machine. II faut pour 
realiser le mouvement clokwise, par cette induction, utiliser la methode semi transmittive de 
celle-ci, methode par laquelle la retrorotation de F engrenage de support acceierera la 
retrorotation orientationnelle de la pale k la vitesse egale k celle du vilebrequin. (Fig.22) 

Nous savons done maintenant qu 'il est possible de realiser le mouvement clokwise de pale par 
poly induction fixe, les engrenage d'induction etant entrain&es dans le meme sens par 
I 'intermediaire d'une engrenage externe, interne, par chatne, ou encore que Von peut realiser 
le mouvement clokwise de pale par induction centrale de rapport de un sur un. 
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Mais comme les machines a etagement et les machines en poly induction, les machines a 
mouvement Clokwise restituent les niveaux de rotativite necessaires a une action motrice pleine 
et entiere. Comme les poly turbines, de par leur nature, les machines a mouvement Clokwise 
sont des machines de second degre" puisqu'elles nScessitent toujours deux inductions cette fois- 
ci horizontalement disposers. II feut en eflfet proceder, de fecon supplementaire a la gouveme 
retrorotative, ou post rotative, selon qu'il s'ait de machine post rotative ou retrorotative du 
cylindre rotationnel. 5 

Pour ce feire il faut prealablement specifier trois notions qui sont celles d'induction 
horizontales ou semi transmittives, puis d'inductions montantes et ^inductions descendantes 
(Fig. 18 b) 

Induction semi-transmittives ou inductions horizontales 

Nous avons montre a phisieurs reprises l'importances des semi-tranmissions, celles-ci 
permettant de modifier les figures initiales des machines, ou encore, de rendre ces machines 
aptes a restituer leurs puissance retrorotative et post rotative d'une meme pale. 

L'on peut dire qu'il existe principalement deux types des semi transmission, les transmissions 
acceleratives ou declaratives, et les transmission inversives. 
L'on eut aussi dire que chacune des semi transmission pourra etre produhes avec des 
engrenages standards, externes ou internes, ou des engrenages a pignons. (Fig.23) 

Dans les machines rotativo circulaires, il sera souvent necessaire de realiser de facon 
confondue des semi-transmissions inversives et acceleratives. Ceci arrivera principalement 
quand Taction du cylindre sera active par activee par rapport a celle de l'excentrique. Puisque le 
cylindre agit a contrario de la pale, et a une vitesse difierente de celle-ci, il faudra une semi 
transmission realisant a la fois ces deux necessitees. 

L'induction semi transmittive poly inductive est fort simple de cet aspect. II s'agit de disposer 
rotativement dans Ie bloc de la machine des engrenages dit engrenages 
d'inversion. L'on munira dont par la suite, selon la necessity, l'arbre du vilebrequin d'un 
engrenage de type externe couple a ces engrenages, et l'on munira le cylindre rotationnel de la 
machine d'un engrenage de type interne. Cet engrenage sera lui de meme couple aux 
engrenages d'inversion. Le resulta d'un tel arrangement permettra de fecon condense de realiser 
l'antirotation et la reduction de vitesse du cylindre par rapport a celui du vilebrequin. Notons 
qu'en certaines occasions, la vitesse des parties pourra etre egale, et en d'autres cas, celle du 
cylindre rotationnel sera superieure. L'on pourra aussi proceder par engrenages a pignons. L'on 
couplera l'un des engrenages pignons au vilebrequin et 1' autre au cylindre. L'on couplera ces 
deux engrenages par Pintermemire d'un double d'engrenages d'inversion, en prenant soin de 
choisir l'un des deux engrenages avec une dimension superieure a 1' autre. Chacun de ces 
engrenages etant couple a l'engrenage de vilebrequin ou de cylindre. L'on obtiendra a la fois 
antirotation ce de ceux-ci et la difference de vitesse necessaire requise. (Fig.23) 

Generalisation: nous enoncons que toutes les inductions peuvent ainsi etre transformees en 
semi transmission , et pour cette raison , les semi transmissions pourront pour les fins des 
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presentes etre nominees a juste thre induction horizontals. L'on trouvera, dans nos demandes 
de brevets anterieurs de meme que dans les demandes de brevets mises en antecedence a la 
presente phisieurs exemples, qui repondent tous des presentes definitions. 



Induction montantes et descendantes 

L'on entend par inductions montantes toutes les inductions de premiers de 1'art anterieur que de 
notre art et de degrees superieurs, dont l'engrenage de support est dispose de fecon centrale, et 
dont l'engrenage d'induction est dispose en peripherie. Par exemples, les inductions par mono 
induction, par engrenage cerceau, par poly induction sont des inductions montantes. 

Inversement, si l'on dispose un engrenage de support, cette fois-ci en perq>herie, soit fixee 
rigidement sur le maneton du vilebrequin, ou soit encore, par exemple sur la pale d'une 
machine, et que partant de cet engrenage, l'on active un engrenage central, l'on par d'induction 
descendante. L'emploi de ces deux inductions en combinaison dans une machine standard peut 
permettre de creer un support de pale different de l'axe de motricite qui lui sera active par la 
pale. II s'agirait la, a la limite d'une methode par semi transmission elisee. (Fig. 23) 

Dans le cas des machines rotativo circulaire, l'on pourra par un cote de la pale, activer le 
mouvement en Clokwise de celle-ci, et de l'autre cote, fixer a la pale un engrenage de support 
penpbirique, et par le recours a une induction, par exemple par engrenage cerceau, entramer la 
retrorotation du cylindre. (Fig. 23) 



Les trois grandes methodes de support des machines rotativo circulaires de premier degri a 
mouvement clokwise 

Comme nous avons montre pour les etagement deductions en hauteur, puisqu'il existe plus 
d'une quinzaine d'induction de premier degres, et que chacune peut etre combinee a une 
seconde induction de premier degre, celle-ci etant cependant peripherique, l'on a un total fort 
impressionnant d'inductions. 

Da la meme maniere, si Ton accepte la simplification que nous avons precedemment produhe a 
l'effet que toute semi transmission est une induction horizontale, ou en d,autres termes une 
induction ni montante ou i descendante, mais plutdt viree sur le meme centre, ou sur elle- 
mgme, et que par consequent toute induction peut etre transformee en semi transmission, et 
d'autre par que les machine rotativo circulaires necessitent toujours, deux induction confondues 
et couplees, l'on s'apercoit qu'il existe la encore un nombre impressionnant de combinaison 
d'induction possible qu'il serait difficile de repertorier au complet. 

Une reglementation rationnelle et synthetique de 1' organisation de celles-ci permettra de ne pas 
avoir a exposer toutes, et a la fois de les encercler correctement. Cette regie est la suivante 

L 'on peut realiser le support combine de toute machine rotativo circulaire en se servant, 
comme partie combinatoire, (fig. 24) 
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a) de la pale, 

b) du vilebrequin, 

c) oude Vengrenage d'induction .de cylindre, chacune des inductions montante, 
descendante ou semi transmittives itant combinie h ce meme iUment que 1 9 on aura 
ditermini. 



Pour mieux comprendre le pourquoi de ce dernier enonce, il suffit simple de saisir l'idee que le 
mouvement de cylindre et celui de la pale doivent Stre parfaitement coordonnes et synchronises. 
Par consequent, leurs inductions doivent aussi Fetre, ce qui signifie qu'elles doivent avoir une 
caracteristique de ctependance de Tune k 1'autre. En d'autres termes, il feudra qu'il y ait 
minimalement 1'une des pieces de leur action respective, qui soit partag&s, qui soit la meme 
pour les deux inductions. C'es pieces seront soit la pale, soit le vilebrequin, soit l'engrenage 
d'induction. 



Interdependence combinatoire par pale. 

R&gle generate, Ton realisera 1'interdependance des systeme par le biais de la pale en activant, 
tel que nous l'avons pr6c£demmeiit montr^ le mouvement Clokwise de la pale par une des 
induction, avec rapport de un sur un des engrenages de support et d'induction, et 1'on active, 
inversement le cylindre, encore une fois k partir de la pale, par une induction descendante, en 
disposant sur la pale un engrenage peripherique de support, et sur le cylindre rotationnel un 
engrenage d'induction. (Fig. 24) 

De cette mani&re, lorsque la pale sera activee par le vilebrequin, par le recours k son induction 
montante, eile activera le cylindre, et inversement lorsqu'elle sera activee par le cylindre, par le 
recours a son induction descendante, elle activera le vilebrequin Toute induction pourra done 
servir d'induction montante ou descendante. 

Interdipendance combinatoire par le vilebrequin 

Dans les mfthodes de combinaison d'induction par le vilebrequin, 1'on realisera k partir du 
vilebrequin une induction montante de un sur un qui assurera le correct mouvement en 
Clokwise de la pale. Par ailleurs, 1'on reliera comme on l'a montre precedemment le cylindre et 
le vilebrequin par le biais d'une semi transmission inverso-acc&erative. Par consequent le 
mouvement de la pale et du cylindre sera totalement coordonne. Pour r&liser ce type 
d'induction, 1'on pourra se servir, pour la pale, de toute induction, et pour le cylindre de toutes 
semi transmission. Plusieurs combinaisons sont par consequent possibles. L'on consultera nos 
travaux, en antecedences, et nos travaux anterieurs, pour prendre connaissance de plusieurs 
exemples k cet efiet. (Fig.24,55,56,57) 



Interdipendance combinatoire par 'engrenage de support de pale. 



Comme on l'a <te)k montre anterieurement, Ton doit realiser le rapport des engrenages de 
support et de pale dans un ordre de un sur un pour assurer le mouvement Clokwise de celle-cL 
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Par ailleurs, Pon sait que Ton pent, dans la mesure ou Ton modifie ad&piatement le rapport de 
grosseur des engrenages de support et d' induction, Ton peut dynamise Pengrenage de support 
de toute induction, la rendant ainsi semi transmittive, sans modifier les rapports de tournage 
orientationnel de la pale par rapport k sa dynamique initiate. II est done possible, k partir du 
vilehrequin de realiser une gestion r£trorotative et semi transmittive de Pengrenage de support 
d'une induction montante de pale, ce que nous avons r&ilis6 k plusieurs reprises dans nos 
travaux 

Dans le cas des machine rotativo circulaire, il feudra motiver Pengrenage de support dynamique 
de telle mani&re que tout en permettant le respect des caract&istiques un sur de u mouvement 
Clokwise, elle active, y &ant fix6 rigidement la r&rorotation du cylindre, par consequent Pon 
peut dire que la mgme semi transmission, activera Pengrenage de support dynamique de la pale, 
et que cet engrenage de support dynamique de pale, sera, de %on confondue Pengrenage 
d'induction de cylindre. Les deux systfcmes seront done, dans un sens large, reltes par la meme 
semi transmission, et dans un sens restreint par le engrenage, servant d'engrenage de support a 
Pune et d'engrenage d'induction k Pautre. (Fig. 24) 

Comme pr6c£demment, plusieurs configurations sont possibles, puisqu'il existe plusieurs semi 
transmission, mais la logique demeurera la meme. 



G&niralisation figurative 

Machines en mouvement Clokwise de pale post rotatives et ritrorotatives. 

Bien que de dynamique originate, rappelant comme nous Pavons dit les quality des moteurs a 
pistons et des turbines, les machines rotativo circulates utilisent les de nouvelle &9on les 
figures gtemetriques des pales et cylindres de Part ant&ieur. Les machines rotativo circulaires k 
mouvement de pale en Clokwise sont par consequent rdalisables tout autant de type de 
figuration r&rorotatives que post rotatives. II feut cependant noter que leurs dynamiques est 
differentes en ce que, alors que les machines k mouvement Clokwise post rotatives r^alisent un 
mouvement de parties compressives a contrario, les machines de type r&rorotative, r£alisent un 
mouvement de pale et cylindre en m&ne sens. (Fig. 25) 

Machines rotativo circulaire a mouvement de pale en Clokwise et nombre de cot&s. 

Comme nous Pavons dej& observe, les figurations des parties compressives des machines 
rotativo circulaires sont similaires k celles des machines rotatives standard, lorsque celles-ci 
sont r6alis6es en premier degr& II faut done specifier que toutes les figures de machines 
r&rorotaives ou post rotatives peuvent done etre r£alis£es en des m&aniques rotativo 
circulaires, a pale en mouvement clokwise. En effet , par exemple, dans une machine post k 
cylindre triangulaire et pale en quatre cote, la pales aura toujours sont mouvement Clokwise et 
le cylindre lui sera toujours antirotationnel. De meme, dans les figurations retiorotatives, la pale 
en trois cotfe aura un mouvement Clokwise en meme sens que son cylindre, strictement 
rotationnel. (Fig. 25) 
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Machines rotativo circulatre a mouvement de pale en clokmse et machines birotatives 

Les machines de type polyturbine, dont le cylindre et la structure pale de compression ont €t& 
inventus par Wilson et dont nous avons fournis les m&aniques adequates lorsque le cylindre en 
etait fixe, peuvent aussi etre realisee sous leur forme rotativo-circulaire. En ces cas, les 
vilebrequins subsidiaires, additionn&s de bielles de gSometrie ne realiseront strictement qu'une 
action circulaire, qui r^alisera la conduite losango carreoide de la structure palique. Leur 
engrenage de d'induction sera couple & 1'engrenage de cylindre qui, rotationellement completer* 
le systeme. L'on notera ici, que mSme si les vilebrequins d'induction et le cylindre n'ont aucun 
acceleration deceleration, la structure pale, phis complexe, realise son aspect oscillatoire, aspect 
sur lequel nous reviendrons plus loin pour toute machines* (Fig. 26) L'on doit aussi noter, 
comme on le verra plus loin que plusieurs degr6s de dynamiques rotativo circulates seront 
possibles pour toutes machines, y compris les poly turbines. 

Machines rotativo circulaire a mouvement de pale ou de cylindre acc&Uro diceUrative 

L'on peut, comme pour toute machine, utiliser dans le montage des machines rotativo 
circulaires des engrenages polycames ou polycames derives, qui produiront des modifications 
des formes de cylindres resultant des mouvements acceiero decelerate des parties. L'on se 
servira de mecaniques similaires k celles que nous avons deji decrites dans nos turbines 
differentielles, en lesqueUes le cylindre sera soutenu par engrenages polycames, r£alisant un 
support h action strictement circulaire, mais accelero-d&eteratif 

L'on pourra par exemple decider de conserver au mouvement rotationnel du cylindre sa 
regularite mais octroyer au mouvement Clokwise une certaine irr^gularite acceiero deceierative. 
L'on modifiera ainsi le cylindre et l'on r6alisera par la une thermo dynamique superieure, 
comme lorsque cela est applique dans les machines standard Dans les machines rotativo 
circulaires, l'on pourra inversement realiser le mouvement du cylindre rotationnel en acceiere 
deceiere. (Fig. 27) 

Machines rotativo circulaire a mouvement de pale en Clokmse : types de pales 

L'on pourra realiser les machines rotativo circulaire avec les trois types de pales pouvant aussi 
etre utilisees dans les machines standard. 

Premierement, Ton pourra utiliser une combinaison de pales unitaires au cylindre et produire 
des explosions soit entre chacune d'elle et le cylindre, ou soit entre elles et le cylindre. (Fig;28) 
De ces deux manidres les chambres a combustion pounont etre communes, ce qui aura pour 
effet de multiplier la portee de vilebrequin par deux. L'on pourra ainsi augmenter 
considerablement le rapport de compression et realiser ces machines avec une gerance de gaz 
diesel. 

Bien entendu, l'on pouna realiser ces machines avec des pales k plusieurs feces, c'est & dire des 
pales standard, ou comme nous l'avons precedemment determine avec des structures pales, 
(Fig. 28) 
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Machines rotativo circulate a mouvement de pale en Clokwise et nombre de degres, 

Le mouvement Clokwise a son etat le phis naturel est realist par mouvement positionnel de pale 
circulaire. II peut, tel que nous l'avons aussi montr* en premiere partie etre non circulaire, par 
exemple rectiligne. (Fig. 29 b) D peut aussi, lorsque la portee du vilebrequin central est large, 
s'inscrire dans un mouvement de cylindre non pas rotationnel, mais lui-meme planetaire. En ces 
deux derniers cas, il est besoin d'augmenter Tune des inductions de degres pour realiser la 
machine.(Fig. 29 c,d) Le mouvement de pale rectiligo aokwise necessite en efifet un 
etagement d, induction. Par ailleurs la conduite planetaire necessite elle aussi un degre 
d'induction superieur a la conduite simplement rotationnelle. . 



Machines rotativo circulaire a mouvement de pale en Clokwise et mouvement oscillatoire 
syme'trique et d contrario de pale 

L'on peut aussi realiser le mouvement de pale de maniere Clokwise oscillatoire avec le recours 
a des inductions polycamees. En effet, les rapports de un sur un demeureront maintenus pour ui 
tour, mais, avec le recours a des engrenages polycames, le mouvement parfahement fixe 
orientationellement sera desormais variable, alternativement. (Fig. 30,31) 

Ceci permettra de realiser les figures de machine a cylindres impairs et a mouvement de pales 
unitaires contraires, et a realiser le caractere oscillatoire des poly turbines. 

Machines rotativo circulaire a mouvement de pale en Clokwise et mouvement de cylindre 
Clokwise et de pale rotationelle 



Nous avons, prealablement aux presentes, montre que l'on peut realiser des machines avec 
pales fixe et cylindre planetaire. En ces cas, la figure realise est une figure virtuelle 
correspondant a l'mduction reelle de la machine. Par exemple, une figuration de type 
triangulaire, en laquelle le cylindre est planetaire et la pale fixe, necessite une mecanique de 
machine post rotative de figure de trois cotes de pale deux cotes de cylindre. Ceci veut dire que 
la figure d'apparence retrorotative est la figure virtuelle de la figure reelle post rotative, en 
position comptementaire. 

De la meme maniere, les figures Clokwise peuvent aussi etre inversees de centre en peripheric. 
Pour realiser ces inversions de facon parcute, il faut, comme dans le cas des figures standard, 
disposer les figurations dans leur sens compMmentaire, et se servir de la mecanique de support 
de la figure reelle et non de la figure virtuelle. (Fig. 33) Ainsi done, Ton peut realiser des 
machines possedant une dynamique de cylindre en mouvement Clokwise et une dynamique de 
pale parMement rotationelle. Bien entendu, comme preceaemment, ce cylindre peut etre un 
ensemble de cylindre unitaires, en cylindre polyfecies standard, ou en structure pahque-cylindre 
(Fig. 26) 

De meme les machines a mouvement Clokwise de cylindre peuvent Sire realisees en 
bifonctioiiahH ces les cylindres des une etant simultanement utilises comme pales des autres. 
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(Fig. 56 ) Ces procedures permettent de puissante turbines ou des gerances de type deux temps 
ou antirefoulement. 



Generalisations dynamiques 



Machines rotativo circulaires et degres dynamiques 

Nous avons montre pr^c^demment, les machines rotativo circulaires peuvent Stre augmentees 
de degres en modifiant la course du centre de la pale, tout en gardant intacte la fixite de Paspect 
orientationnel de la pale de la machine. Le degrd des machines a pour ainsi dire ete augments de 
&qon figurative, et non pas de fapon dynamique. Les prochains propos auront pour objet que de 
montrer que les machines rotativo-circulaires peuvent etre augmentees de degres cette fois-ci de 
fe$on dynamique. L'on eiargira done la notion de machine k mouvement Clokwise par celle de 
machines rotative-circulaires 

Nous verrons dans les prochains propos que les dynamiques Clokwise ne sont pas seulement 
importantes du point pratique, et ce en regard des qualites que nous avons d£ja £noncees, mais 
aussi, du point de vue theorique. Nous montrerons en effet puisqu 'elles constituent un axe de 
segmentation majeur permettant de realiser de delimiter des aires de dynamismes des 
machines et de rialiser la comprehension des machines motrices sur un tout autre plan, soit 
sous V angle des degres de dynamismes. Ces comprehensions permettront de cr£er un plan les 
gammes completes des machines rotattves, et de corriger plusieurs erreurs de s&nantique des 
machines des penseurs de Tart anterieur, tout en les englobant dans une throne beaucoup phis 
generate, possedant des caracterisations de machines beaucoup phis puissantes et effectives. 

Les prochains propos montreront que Ton peut realiser des dynamiques similaires dans les 
machines rotatiyes de type rotativo-circulaire, que dans les mecaniques k cylindre rotor k 
pistons que nous avons precedemment exposees k titre exemplaire. 

En effet, jusqu'ici, nous n'avons comments que les machines rotativso-circulaires k mouvement 
de pale en Clokwise. II est possible cependant de realiser des machines dont le mouvement de 
pale ne le sera pas. L'on peut par exemple supposer une machine dont le mouvement de pale, 
une pale de deux cot6s se deplacera dans un cylindre de un cote, ce cylindre etant cependant non 
fixe , mais rotationnel .(Fig. 33) 

L'on considerera dans ce premier cas que la pale k une retrorotation lui permettant de realiser 
trois feces. La retroaction du cylindre compensera les figures. L'on constatera alors que Ton 
peut realiser la machine de telle manidre que la pale et le cylindre agissent dans le meme sens. 
La poussee d£s lors, entre les parties ne sera que differentielle. 

Inversement, Ton peut supposer, pour un m6me type de figure, un mouvement retrorotalionnel 
phis lent de la pale, et un mouvement post rotationnel du cylindre permettant de combler cette 

FEUILLE DE REMPLACEMENT (REGLE 26) 



41 



WO 2005/073512 



PCT/CA2004/001615 



alteration. (Fig.34) Encore 12, mais cette fois-ci post activement, pale et cylindre agiront dans le 
meme sens, mais diffSrentiellement Fun par rapport k Fautre. 

Enfin, Fon suppose la m£canique k cylindre fixe, (34) ou la force r6alis6e est neutre, et la 
dynamique k mouvement Clokwise, (Fig. 34 )en laquelle le mouvement de la pale et du cylindre 
sont a contrario, d£veloppant ainsi beaucoup d'Snergie. En tout dernier lieu, Fon pouira, comme 
Fa fait Wankle, r&diser strictement rotationellement pale et cylindre (Fig. 34) L'on voit done 
que pour une meme figure, cinq dynamiques fort diflKrentes sont possibles. 

Comprehension 

Pour mieux comprendre le caract&re rationnel des derniers exemples, nous dnoncerons une 
formule qui pourra par la suite etre appliqu£e k toute machine. Nous dirons que cette formule 
est la formule de regularisation dynamico m£canique, ou formule de contre partie cyiindrique. 
Cette formule peut &re 6noncee de %on suivante. 

Dans toute machine, Fonpeut pour une mSme figure de pale cylindre , dSplacer le prochain 
lieu de compression en le devan9ant ou le retardant par rapport au lieu standard de prochaine 
concession, ce lieu standard 6tant r£alis£ lorsque le cylindre de la machine est fixe. En contre 1 1 
partie, Fon effectuera une regularisation m&anique et le cylindre devra dynamiquement etre 
d£plac£ pour autant. 

Donnons un exemple. L'on sah que lors d'une dynamique standard, par exemple de pale 
triangulaire et cylindre de deux cotes, Fon peut mesurer la difference d'angulation entre les 
diverses points culminates de pale, correspondant aux en^placements des explosions 
successives, et que dans ce cas, Fon r&diser un angle de cent quatre vint degr£s. Dans le moteur 
triangulaire, cent vingt degres s£parent chaque lieu d'explosioa (Fig. 34, 35) 

L'on peut determiner pour une figure, librement tout nouvel endroit de perpendicularity k 
Fexcentrique de la surface successive de chaque face de la pale. Par consequent, ce point prevu 
de nouvelle expansion ne realisera par Fangulation standard prevue pour le nouveau 
redressement de pale. Par exemple, si Fon desire jgaliser le nouveau point de compression non 
pas a cent quatre-vingt degres, mais plutot k soixante degres, Fon realisera que Fil manque k la 
pale un (^placement de cent vint degres pour se realiser de foqon standard. L'on devra done 
compenser en devra done compenser cette difference par une regularisation mecanique en 
appliquant la difference d'angulation de ce nouveau point d'expansion maximale et celui 
d'expansion standard au cylindre. Par consequent, Fon fera realiser ici au cylindre une 
rdtrorotation de cent vingt degres. 

Comme on le voit, si ce point est ant&ieur au point d'explosion standard, il devra etre 
compense par une retrorotation du cylindre, equivalente au meme angle s£parant ces deux 
points. Par ailleurs, si celui-ci ddpasse le point d'explosion standard, Fon devra imprimer au 
cylindre une action post rotative dont Fangle sera Equivalent k cette difference pour maintenir. 

Par exemple ici, si Fon emend produire la prochaine explosion k deux cent quarante degres, Fon 
calculera soixante degres supptementaires k la position standard Le cylindre devra done post 
activement etre active de soixante degres. Cependant cette seule r£gle ne parvient pas k 
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effectuer un rendu correct et complet de toutes les possibilites mecaniques en la maiiere. Pour 
bien comprendre les types de machines rotativo-circulaires ainsi cr&s, il faut feire appel & la 
notion de retrorotativite de la pale. 

Comme nous Fawns dej& mentionne, dans toute machine rotative, la pale a une action 
retrorotative par rapport k son excentrique. Nous avons aussi determine que Taction 
retrorotative plus ou moins prononcees permettait de determiner si la machine etait de nature 
post ou retro mecanique. Dans les deux exemples precedents, Ton aura note que nous avons, en 
devan9ant ou en retardant le moment d'explosion, augments ou diminue la vitesse de derotation 
de la pale de la machine. En analysant de faqon plus detailiee les exemples ces exemples, Ton 
s'aperfoit que lorsque la pale de la machine atteint sa prochaine compression apres seulement 
soixante degres, elle realiser ainsi six explosions par tour. La r&rorotation sera done accelere a 
tel point qu'il faudra utiliser un induction de type retrorotative, par exemple une mono induction 
avec engrenage de support interne et engrenage d'induction externe. Dans le second cas de 
figure, la vitesse de retrorotation de la pale demeurera feible et la machine demeurera de type 
post rotative. 

L'on voit done que, pour une meme figuration, les alterations dynamico mecaniques de la 
machine la font passer de post rotative k retro rotative. 

Cest ici qu'une fois de plus, la mecanique a mouvement clokwise de pale s'avdre importante, 
puisque sa nature dynamique parfaitement birotative, permet de la considerer ici comme une 
borne de segmentation des phis importantes. L'on peut dormer encore une image de cette 
birotativite de la machine en Clokwise en disant que la pale y realise des explosions aux memes 
endroits que sa figure inversee, soit par exemple ici triangulaire. La dynamique Clokwise est 
done une charniere m6canique importante. En effet, Ton peut acceterer la derotation de toute 
pale post rotative, sans en changer la nature, jusqu'au point limite Clokwise. Si Ton accelere 
davantage la retrorotation de la pale la machine devient retrorotative. 

Preuves figuratives et micaniques. 

La mecanique est certes la meilleure preuve d'appartenance d'une machine k une classe ou k 
une autre. 

Ici, dans la mecanique Clokwise, les realisations mecaniques, dans un ratio un pour un sont 
bien une preuve de la parfaite bimecanicite de la machine. Elle ne verse ni du cote des machines 
post inductivesj ou retro inductives. Lors de Temploi de mecaniques de cette sorte, 
particulierement en mono, induction, il faut les corriger par semi transmission pour les realiser 
un rendu bi mecanique. De mSme, si Ton consid&re les definitions du mouvement de pale par 
rapport k cehri du vilebrequin, observes de rexterieur pour definir le caractere post ou retro 
rotatif des machines, Ton s'aper9oit que 1& encore, la pale ne tourne ni dans le meme sens que 
son vilebrequin ni en sens inverse, puisqu'elle tourne que positionnellement 

Quant k la capacite de realisations dynamiques retrorotatives, Ton peut la comprendre en ce que 
, comme nous l'avons dit, dans les machine retrorotatives, la derotation de la pale par rapport a 
son vilebrequin est plus accentue que dans les figures post rotative. En comprenant que ceci est 
la consequence, pour une meme pale d'un plus grand nombre de cotes de cylindre et par 
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consequent d'un plus grand rapprochement ceux-ci, Ton comprend que ce rapprochement, 
meme produit artificiellement, n6cessite lui de meme une retrorotation de pale acceieree et une 
m^canique retrorotative. 

Si Von observe strictement le d&roulement du mouvement de la pale d'une machine rotativo 
circulaire dont la pale h iti acc&lirf au delh de la dynamique birotative clokwise, Von 
constatera qu'elle dicrira une figure virtuelle differente de la figure matirielle, cette fois-ci 
retrorotative. 

II doit done etre clair que les realisations m&aniques des machines rotativo circulaire doivent 
tenir compte de ces points et que Von doit tenir compte de la figure virtuelle de la pale pour 
determiner la mecanique de pale adequate de pale, et la nature de cette machine. 

m 

Nous reviendrons ulterieurement sur ces notions de figures materielles et virtuelles et 
montrerons qu'il firt aussi y ajouter celle de figure Reelle. Mais prealablement k cela, il est 
n£cessaire de traiter d'un autre sujet important, soft cehii des mouvements diflKrentiels et k 
contrario 

Les mouvements diffirentiels et a contrario comme mouvements compressif ou moteurs 

L'on peut determiner des difference importantes entre les diverses machines k mouvement 
rotative-circulaire, qui cette fois-ci ne sont pas en rapport avec la post rotativite ou la 
retrorotativite, mais plutot en rapport avec la realisation de ces machines sous leurs forme 
compressive, ou sous leur forme motrice. 

Encore Ik les machines a mouvement Clokwise seront d'une utilite et d'une pertinence notable 
pour cerner le present propos. En effet , dans la presente section il est necessaire de conclure en 
enonpant clairement que si les machines k mouvement rotative-circulaire peuvent subdivisees 
en classes de machines , elles peuvent aussi realiser un autre subdivision, des plus pertinente, 
soit en machines compressives ou motrices. 

L 'on peut enoncer ce qui suit Toute machine dont le lieu de prochaine compression sera situe 
entre le lieu de compression standard et le lieu de compression Clokwise, aura une action a 
contrario des parties compressives, qui lui assurera une puissance motrice. (Fig45,47,4.2)) 

L'on peut enoncer aussi ce qui suit, toute machine dont ie lieu de prochaine expansion est 
posterieur au lieu de prochaine expansion standard verra son action compressive compietee par 
une action du cylindre en meme sens. (Fig. 47,49) La machine demeurera done post rotative, 
mais deviendra rotative-circulaire et dans sa nature Compressive, puisque la force resultante ne 
sera que differentielle. 

L'on peut en dernier e analyse enoncer ce qui suit. Toute machine don le mouvement de 
retrorotativite sera acceiere au deli du mouvement clokwise, et qui par consequent realisera son 
lieu de prochaine expansion avant le lieu de prochaine expansion de cette machine deviendra 
non settlement retrorotative, mais aussi perdra sa capacite k contrario, et deviendra 
differentielle. La machine sera done une rotativo-circulaire differentielle. 
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Eneffet comme dans les machines k cylindre rotor a piston que nous avons prec&iemment 
presents en exemple, les machines rotaive-circulaires peuvent Stre subdivis&s en classe de 
motricitf, soft les classes k contrario, et la classe diffcrentielle ant&ieure ou postdrieure. 

Si Ton entend par la suite r£aliser une image visuelle de l'ensemble de ces possibility, Ton 
d&enninera les points charnferes suivants (Fig.49.2) 

a) la position fixe, 1'unisson : il s'agit de la representation strictement figurative des machines 
de divers degr£, lorsque non en mouvement 

b) la position quinte : il s'agit de la position de premiere concession lorsque la machine est 
r6alis6e par cylindre fixe, pale planetaire 

c) la position tierce : il s'agit de la position de premiere compression de la dynamique 
d£c£16rative 

»* 

d) la position octave : il s'agit de la position des pieces lorsque tout le mouvement lorsque la 
prochaine position de compression est an meme point que celle de 1'unisson 

L'on pourra par la suite creer des aires de machines rotativo circulate. 

L'on trouvera done : 

a) entre la position unisson et la position Clokwise, les machines de type differentielles 
anterieures 

b) entre les positions Clokwise et la position de quinte, standard, les machines rotative- 
circulaires a contrario 

c) et entre les positions de quinte standard et la position octave, les dynamiques rotative- 
circulaires diflSrentielle posterieures 

II est a noter que nous faisons ici ces distinctions pour les machines post rotatives. Nous 
montrerons que ces distinctions s'appliquent, en les r^gularisant, aussi 6videmment aux 
machines retrorotative, et aux machine a cylindre planetaire /pale fixe, ou birotatives. 

Ces distinctions sont encore insuffisantes pour d£crire pleinement toute machine. Dans la 
prochaine section nous montrerons comment, avec V aide de figures virtuelle et de figures 
Reelle, Ton peut counter ce dernier tableau, et n£aliser un rendu correct de machines plus 
complexes. 

Figures materielle et figure virtuelles 

Dans nos derniers exemples nous avons appliqu£ une rfcgle g^n&ale de regularisation du 
dgplacement de prochaine explosion permettant de contrebalancer ce changement positionnel 
materiel par une correcte activation rotationelle du cylindre. L'on aura remarqu6 que nous avons 
choisi de fafon ateatoire la nouvelle position de compression, et au surplus que nous avons 
effects les corrections statiquement et que pour cette nouvelle compression. 

L'on constatera cependant que meme si la rdgle que nous avons donate est applicable k toute 
nouvelle position, la realisation de la machine obtenue posera des piobtemes lorsque ces 
nouvelles positions r&iliseront des angles plus complexe. Par exemple, pour une machine 
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standard, si la nouvelle compression se retrouve a trente sept degres, cela prendra phisieurs 
tours a la machin avant de retrouver la position initiale. 

Par ailleurs Ton se rendra compte aussi que l'on peut determiner certaines nouvelles positions 
qui ont une valeur se"rnantico mecanique. La plus evidente , par exemple pour une machine d'un 
type de rotativite donne, par exemple post rotative, consiste a donner a une pale donnee, la 
nouvelle position de compression de sa contre partie , par exemple ici rdtrorotative. 

Par exemple, puisque Ton sait qu'une pale de deux cotes peut tout autant alimenter un cylindre 
post rotatifde un cote, ou retrorotatif de trois cotes, l'on pourra prendre une pale de deux cotes 
et cylindre un cote post rotative, et determiner le point de prochaine explosion aux memes 
points que dans une moteur retrorotatif triangulaire. L'on compensera ce changement par une 
rotationalisation du cylindre, mecamquement organisee de la meme maniere que pour les 
machines a mouvement Clokwise. (Fig.35.4) 

L'on realiser done que la mecanique supportant la pale est exactement la meme que la 
mecanique d'une machine retrorotative triangulaire, et que pour cette raison, si l'on suit le 
deplacement de la pale, l'on s'apercoit qu'elle decrit exactement cette forme. Par ailleurs, 
puisque le cylindre est rotationnel et que cet arrangement a etc" obtenu par le changement de 
position de nouvelle compression d'une machine post rotative, la figure materielle de la pale et 
du cylindre demeurera post rotative. 

Donnons un second exemple, cette fois-ci en partant d'une forme retrorotative, phis precisement 
a pale triangulaire et cylindre carreoide. Normalement, chaque nouvelle compression de cette 
machine advient a tout les quatre vient dix degres.( 37.3)L'onpeut entendre cependant 
determiner cette nouvelle explosion a cent quatre vint degres. Selon la regie donnee 
prec&iemment, l'on procedera a une regularisation par une post activation du cylindre de quatre 
vint dix degres, soft la difference entre les degres de ces deux positions, standard et projetee. 
Ce faisant, Ton constatera que le controle de la pale devra etre assure par la meme mecanique 
que celui d'une pale post rotative de machine a pale triangulaire et cylindre de deux arcs, en 
conservant cependant la longueur de portee de maneton de la forme materielle. Ceci sera 
confirme par une observation, de facon isolee, de Paction de la pale. Par ailleurs, la rotation du 
cylindre permet de conserver le cylindre materiel de la premiere machine. 

L'on voft done qu'il est absolument necessaire et pertinent de determiner des notions, aptes a 
nous permettre de rendre compte de ces situations. Par consequent, nous appellerons la forme 
des pale et cylindre avant alteration, forme materielles, ou figures materielles. Par ailleurs, 
comme la forme decrite par la pale seule permet non seulement d'en prescrire la mecanique, 
mais aussi de determiner les emplacement d'accessoires tels, les bougies, lieux d'alimentation 
et de sortie, nous dirons que la forme de la pale et du cylindre visuellement realise seront 
appeles figure ou formes virtuelles. 

L'on pourra par la suite donner d'autres exemples qui ne sont pas de simples contre partie. L'on 
pourra par exemple realiser une figure de pale de deux cotes, cylindre de un, post rotative, en 
une machine retrorotative de cylindre virtue! a quatre cotes, explosion a tout les quatre vingi dix 
degres. L'on pourra realiser une machine post rotative de pale triangulaire, dont les explosions 
se feront a tous les soixante degres, realisant ainsi une machine retrorotative a cylindre virtuel 
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de six cotes. L'on aura soin de consulter notre demande de brevet en antecedence pour prendre 
en compte phisieurs autres exemples k ce sujet. (Fig. 35-50) 

Notons simplement ici au surplus, l'originalite de la machine k mouvement Clokwise de ce 
point de vue. Le mouvement de pale y est realise en eflfet comme si Ton avait vouhi realiser 
r explosion exactement dans les memes endroits que sa contrepartie non par m^canique, mais 
plutdt teversive, miroir, soit celle du moteur triangulaire, soft k tous les cent vingt degrfe. La 
retrorotation de la pale est par consequent acceiete, et la retrorotation du cylindre est produite en 
consequence. 

En resume, Ton pourra done edicter ce qui suit que toute machine rotativo- circulaire est 
composee d'une figuration materielle et d'une figuration virtuelle et que la m6canique de la 
pale et le positionnement des elements et accessoires pourront etre realises selon cette forme 
virtuelle. 

Figure virtuelles liees et figures virtueUes independences 

Comme nous Fawns constate, dans les figures standard, k cylindre fixe, une meme pale peut 
etre activ^e dans un cylindre de un cote de plus, dans le cas des machines retrorotatives, et d'un 
cote de mo ins , dans le cas des machines post rotative. La realisation de machine ayant k la fois 
une forme materielle et une forme virtuelle la plus dvidente consiste done a realiser une 
machine d'une forme de cylindre et pale materielle donne, et d'une forme de cylindre virtuel 
de la partie rotative contraire. Par exemple, Ton pourra realiser une machine de pale de deux 
cotes, tournant dans un cylindre materiel de un cote, par consequent post rotati£ et un cylindre 
virtuel de trois cotes, lui dormant sa substance retrorotative. L'on pourra encore, realiser une 
pale de trois cotes, tournant dans une cylindre de deux, cette machine etant par consequent de 
figuration post rotative materielle, et simuhanement une machine de pale de trois cotes tournant 
dans un univers virtuel de quatre cote, rappelant la machine tetrorotative. (Fig. 35.5, 37.3) 

II est important de noter ici une que Tune des originates des machines virtualo-materielle 
consiste en ce que dans leurs aspects virtuels, ces machines ne sont pas soumises aux regies des 
cotes. En eflfet, Ton peut realiser la machine de telle maniere qu'une pale, par exemple de trois 
cotes, realise un cylindre virtuel de quatre, cinq , six cotes, et ainsi de suite. (Fig.38, 39,1, 39.2) 

Ces possibilites donneront une liberie accrue pour a realisation de diverses machines rotatives, 
puisqu'elles ne seront plus soumises k une regie des cotes rigide. 

En resume, les figures standard pair de pale entrmnent des figures de cylindre impairs et 
inversement Les figures virtuelles introduisent une liberti puisque les nombres et leurs 
caracteres pair ou impair peuvent tous etre utilises. 

Figures materielle et virtuelle, versus Figure Melle 

Les mouvements Slinky et les formes Melles 

Les derni&res notions que nous venons de deer ire doivent maintenant etre mises en 
correspondance avec les notions de machines de type compressive et de type motrices, ces 
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dernteres 6tant exprim£es, dans les machines rotativo-circulaires sous Pid6e que nous avons 
aussi commentes, de machines differentielles et de machines k contrario. 

Dans tous les exemples d6jk donn£s, nous n' avons parte que de machines dont la prochaine 
compression adviendra, pour les machines standard sur la prochaine face du cylindre, et pour 
les machines rotativo-circulaires, sur la prochaine face du cylindre virtuel 

Or cette seule disposition dynamique nous prive de d£veloppements interessants. 
En effet, Ton aura compris que Papport des machines rotativo-circulaires est de pouvoir avec 
une cylindre de nombre de contes assez has, par exemple de pale triangulate et de cylindre de 
deux cotes, produire une machine avec un haut degte de compression, et k la fois r£aliser cette 
machine avec une nombre £lev£'cPexplosions, comme s'il s'agissait d'une machine k phisieurs 
faces de pale et cylindre. Par exemple, en realisant la machine avec un cylindre materiel de deux 
cot£s et un cylindre virtuel de six cote, Pon obtient six compressions par tow, alors que Ton en 
obtiendrait normalement que deux. 

Par ailleurs, comme on Pa montte, Pon devra sur tetroactiver la pale de cette machine an dela 
du point de birotativite Clokwise, et par consequent la machine passera, non seulement de post 
rotative a tetroiotative, mais aussi de machine k poussee standard a machine k pouss£e 
simplement difRrenlielle, ce qui en teduira encore davantage la puissance motrice, et na 
tealisera sous sa forme dynamique Compressive. 

II est done important de tealiser la dynamique de la machine de telle mani&re qu'elle profite k la 
fois de sa figuration materielle, de sa figuration virtuelle, mais aussi de telle maniere que la 
machine non seulement conserve, mais meme augmente ses capacit&s motrice. H fata done que 
la machine puisse realiser simultanement les mouvements d contrario. 

C'est ici que vient k la rescousse la dynamique Slinky ; que nous avons ptealablement aux 
presentes, monttee pour les moteurs k pistons. Nous nous servirons done encore une fois de 
tealisions de notre corpus anterieur, cependant a pistons, pour donner exemple du prochain 
propos. 

Comme nous Pavons d6jk montte aux ptesentes Pon peut realiser de fa$on rotative une machine 
k pistons, sous Pidee de machine k cylindre rotor. Dans la dynamique Slinky, il s'agit de faire 
travailler un meme piston de bord en bord du cylindre (fig.34 ) Ce type de realisation est 
impossible dans les travaux de Part anterieur, puisque la mecanique permettant de realiser cette 
machine n£cessfte soft une semi-transmission combing a une action rectiligne obtenue par poly 
induction, soft le recours k des engrenages polycantes, qui permettront de modifier la forme de 
P induction de premier degte, ou encore la vftesse du rotor, de telle sorte qu'induction et mtor 
puisse etre combines. Nous ne nous &endrons pas phis abondamment sur ces ^nonces, pour ce 
qui est du present propos, et nous nous contenterons de mentionner que cette procedure permet, 
par rapport aux machines k cylindre rotor standard, preincrement de realiser des compressions 
alternativement sur chaque face d'un meme piston, et deuxfemement de realiser des 
compression " par sauts " . la somme de toutes les compressions se faisant par consequent en 
deux tours, ou plus. (Fig. 41 . 1 et suivantes) L'on voft bien au deroulement des figures que le 
piston agit k la manure d'un Slinky, d'oii Pappellation de cette machine. 
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L'on peut comprendre autremenl cette solution en disant que comparativement aux machines 
standard, Ton peut produire des explosions successives qui ne correspondent pas aux 
successions materielles ou aux successions virtuelles. Ce type de realisation semble de prime 
abord impossible dans les machines rotatives. De fait, ce type de realisation est non seulement 
possible, mais aussi souhaitable. 

L'on peut en eflfet d&erniiner l'emplacement de novelle expansion a un endroit qui n 'est ni 
diterminipar la position materielle successive de celle-ci lorsqu'elle est rdalise~e dans sa forme 
standard, ni dans la position virtuelle successive de celle-ci lorsque l'on considere laprochaine 
expansion. L'on peut en eflfet, comme dans le cas des moteurs a pistons Slinky, produire cette 
nouvelle compression/7or sauts, et rialiser des suites subsequentes de ces sauts qui passeront 
graduellement a trovers toutes les faces de cette nouvelle figure, en deux, trois tours, ou mime 
plus. C'est de cette nouvelle facon de realiser la suite des compressions que l'on devra des lors 
etablir les nouveaux emplacements des bougies, systemes d'alimentation et d'echappement, et 
c'est pourquoi nous d irons que la figure parcourue par ces sauts constitue la figure Reelle de la 
machine. Nous dirons cette figure reelle, parce que c'est sur elle que l'on devra s'appuyer pour 
realiser reellement la machine, a savoir, pour determiner correctement les emplacements des 
bougies, de l'echappement et des entrees des combustibles. 

Des lors l'on aura done pour les machine une figure materielle, constituee par la figure des 
rapports de cotes de pale et cylindre au repos, une figure virtuelle, qui correspond a la figure de 
realisation du nombre de faces et par consequent total de la machine, et la figure reel, 
correspondant au trajet parcouru par la pale pour realiser en totalhes ce nombre de faces. 

L'on constatera done que pour une figure materielle et une meme figure virtuelle, plusieurs 
figures Reelles seront possibles. Si le nombre de faces des figures virtuelles est elev6, certaines 
de ces figures reelles realiseront leur premiere compression, meme non successive, anterieure 
au point Clokwise. Les machines demeureront par consequentes differentielles anterieures, en 
depit de ces apports. Certaines figures Reelles auront aussi leur premiere compression au-dela 
du lieu standard de premiere compression. Elles demeureront aussi differentielles, posterieure 
cependant. . 

Mais ce qui nous interesse vraiment est de considerer que le lieu du premier saut, de la premiere 
compression sur face materielle et virtuelle non successive sera realisee entre le lieu de 
premiere compression Clokwise et le lieu de premiere compression standard. La machine sera 
alors a dynamique contrario, et par consequent dans sa forme Moteur et non dans sa forme 
differentielle ou Compressive. 

Comme precedemment, pour une meme figure materielle, plusieurs figures virtuelles son! 
possible, et pour un meme ensemble, plusieurs figures Reelles sont possible. A titre d'exemple, 
l'on notera, pour une figure de pale triangulaire et cylindre de deux cotes, une figure virtuelles ' 
en huit cotes, et une procedure par sauts de trois cotes, ce qui permettra a la pale de realiser huh 
compressions en mouvement Slinky. (Fig. 42 a 49 ) L'on aura soin de lire phis attentivement 
notre demande de brevet deposed en en antecedence a la presente pour prendre en compte les 
multiples possibility et variiStes de cet apport Pour les fins des presentes, il est cependant d'une 
absolu necessity de dire pourquoi ce type de figure est necessaire, et de realiser que l'apport de 
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ces entires de realisation et de distinction est essentiel aux machines rotative-circulaires, Cet 
apport est nicessaire puisque ilpermet de realiser des figure a contrario en determinant le 
point deprochaine explosion de toute figure, defagon indipendante de ses caracteristique 
materielles ou virtuelles, 

Cet apport permettra done a partir de figures materielles realisant un bonne compression, par 
exemple les figures trois de deux, de realiser des figures virtuelles realisant un nombre 
d'explosions appreciable, par exemple les figures a huit , douze cotes, mais au surplus de le 
faire a partir d'une figure sequentielle possedant plusieurs feces Reelles, ceci ayant pour 
consequence que chaque explosion sera a contrario, puisqu 'elle ne realiser a pas la prochaine 
explosion successive materielle ou virtuelle, et est a I'interieur des bornes Clokwise /standard 
de realisation . 

II est done important de constater ici que non seulement les figures virtuelles sont 
independantes des regies de cotes des figures materielles, mais au surplus que les figures Reelle, 
synthetiques, sont elles-memes en partie independantes des figures materielles et virtuelles. 

Procides mecaniques de soutient 

Les machines rotative circulates non en clokwise peuvent etre soutenues par les memes 
procedees techniques que les machines en mouvement clokwise. II est important ici cependant 
de preciser que celle-ci auront un caractere hybride, qui respectera a la fois les aspects 
materielles virtuelle et Reels de la machine. En effet, e'est par la longueur de portee du 
maneton ou de rexcentrique que la figuration materielle demeurera eflBciente. .La mecanique 
choisie comportera cette longueur. 

Lorsque les figures seront virtuelles, mais liees, l'on utilisera la mecanique de retrorotativite 
orientationnel de la figure virtuelle. Par exemple une machine de figuration post rotative de pale 
triangulaire et cylindre en deux, aura un maneton de longueur standard. Mais si cette machine a 
une forme virtuelle de machine retrorotative de cylindre carre pale triangulaire, la mecanique 
sera de type retrorotative. 

Dans le cas des machine a compressions successives des figures virtuelles, non en slinky, mais 
dont le nombre de cotes du cylindre virtuel n'est pas lfe a celui de la pale, Ton realiser une 
induction correspondante a la figure virtuelle, en tenant compte des differences d'angulation des 
cotes de la figure materielle et de ceux que devrait comporter une figure virtuelle liee. Par 
exemple, une figure de pale triangulaire tournant dans une figure virtuelle de six cotes tournera 
deux fois sur elle-m&ne par tour. L'on lui donnera done une mecanique retrorotative utilisant 
un engrenage d' induction de moitie de grosseur de l'engrenage interne de support 

Dans le cas des machines a mouvement en contrario slinky, il faudra, comme precedemment, 
tout en conservant la longueur, calculer la retrorotation de la pale de telle maniere de realiser les 
sauts d6sir6s, realisant le plus souvent Tensemble des cot^s virtuel sur phis d'un tour. Par 
consequent, dans ie cas de figures virtuelles paires, les figures reelles seront generalement in 
pairs, et inversement dans le cas de figures virtuelles impairs, les figures reelles seront pairs. 
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Plans vertical* etflguratifs des machines et plans horizontal* et dynamiques des machines 

L'on peut done resumer la premiere partie de nos travaux en disant que nous y avons expose 
pour ainsi dire le plan vertical des machines, en d'autres termes les manieres d'elever le degre 
des machines par etagements ou autre proems de modification de cylindre, tel ^utilisation 
d'engrenagespolycames. 

Dans le present ouvrage, nous montrons les machines peuvent etre modifiees dans leurs degres 
mais cette fois-ci de fecon dynamique. Nous montrons que la dynamique Clokwise, present en 
premiere partie a une valeur non seulement par ses immenses qualites birotatives mais a aussi 
une valeur systematique puisqu'elle permet de realise un decoupage entre les macliines 
differentielles, anterieures etposterieures, par consequent de type compressives, et les machines 
de type a contrario, dont l'unite Glokwise est la premiere representante. 

Nous avons done un plan vertical et un pan horizontal de developpement des machines. Dans la 
presente section, nous voulons ajouter que ces deux plans ne sont pas incompatibles, L'on peut 
en effet augmenter figurativement le degre d'une machine rotativo-circulaire, comme Ton peut 
inversement augmenter rotativo circulairement une machine standard. 

Cest par exemple ce qui est produit lorsque l'on augmente le degre d'une machine rotativo 
circulaire a mouvement clokwise en realisant par exemple une pale oscillatoire, par engrenages 
polycamees de un sur un. (Fig.35 a) L'on a alors augments figurativement le degre de la 
machine. 



L'on peut augmenter par exemple le degre d'une machine rotaove-circulaire a mouvement 
Clokwise de pale en la realisant avec un cylindre non plus simplement rotationnel, mais cette 
fois-ci planetaire. Cette procedure peut s'averer fort interessante d'ailleurs si ce cylindre est 
bifonctionnel, e'est-a-dire, si l'on entend s r en servir aussi a titre de pale exterieure. Ceci 
permettra notamment au surplus de realiser des machines retrorotatives de fecon clokwise a 
contrario, cette fois-ci par des excentriques a contrario. 



Contre machines : machines a cylindre planetaire/pale fixe, et a cylindre Clokwise/pale 
planetaire ' 

L'on doit ici mentionner que les formes des machines a leur 6tat renversee, que nous nommons 
contre formes sont realisables, de la fecon standard en realisant les cylindre et pale dans 
Vorientation contraire a I'orientation originale, et en octroyant au cylindre, la mime 
micanique que la mecanique originale. 

Par exemple , une forme de machine triangulaire , est, lorsque le cylindre en est le planetaire et 
la pale fixe, a une orientation contraire a une machine post rotative de trois cotes de pale deux 
cotes de cylindre et utilise la m6me mecanique que celle-cL Cest pourquoi, en depit de sa 
forme, cette machine demeure post rotative. (Fig. 50) 

Cest aussi pourquoi, le cylindre rotationnel peut a la fois etre realist de fecon bifonctionelle et 
sur sa surface exterieure realiser la pale d'une machine standard. 
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La meme procedure est realisable pour les machines rotative-circulaires, et notamment les 
machine a mouvement Clokwise de pale, (Fig. 56,57) 

L'on peut realiser la machine la machine cette fois-ci avec un mouvement Clokwise de cylindre, 
orientationellement contraire a sa position initiale, et un mouvement rotationnel de pale. L'on 
pourra par la suite utiliser la surface exterieure du cylindre a titre de pale Clokwise d'un 
systeme superieur. 

Terminons en disons que les gammes chromatiques deja montrees pour les dynamiques 
standard sont aussi vrais pour les contrepartie figuratives. Ainsi done, l'on peut placer les 
machines en une suite de dynamiques, en double rotationnel au point zero, en Clokwise de 
cylindre, puis en planetaire de cylindre, et realiser des ensembles rotatvo-circulaires 
duTerentiels et a contrario entre ces parties. 

Lacunes semantiques de Wankle surmontees 

Comme nous l'avons specific au d^but de cet ouvrage, Wankle rationalise efficacement les 
machines retrorotatives et post rotatives de Part anteneur, lorsque celles-ci sont realises a pale 
planetaire et cylindre fixe. Pour ces figures s, ce sont plutot les deux seules mecaniques que 
Wankle propose qui font ctefeut, realisant toujours, comme nous l'avons montr£ des contre 
forces nuisibles k la motricite de la machine. Aplusieurs autres endroits, cependant celui-ci 
nous semble faire erreur par inversion ou omission, semantiquement, ce qui Pempeche 
litteralement de systematiser les plans de la machine. Nous pensons que l'ensemble de ces 
lacunes est ici corrige et les corrections apportees s'inscrivent dans une comprehension 
superieure des machines. 

Nous resumons ces erreurs de la facon suivante 

A) relativement aux machines k cylindre planetaires, il y a erreur de sens et omission 
ou contradiction de mecanisatkm. En effet, le sens correcte de ces machine est 
complementaire au sens de letir contrepartie, et la mecanique ne doit pas etre celle 
de la figure, mais bien celle de la contre partie. Une correcte comprehension de ces 
elements permet, comme nous l'avons montre, de realiser le cylindre de facon 
bifonctionnelle. 

B) Relativement aux machines k pales et cylindre rotationnel, le sens de celles-ci doit 
6tre inverse puisque selon la regie que nous avons donnee, la prochaine expansion 
se feisant au meme endroit, la pale doit realiser une retrorotation de cent vingt 
degres, et le cylindre rotationnel doit subir une retrorotation de cent quatre vint 
degres. Cette reorientation de la machine permet de la considerer comme la 
machine octave des gammes chromatiques 

Q La machine a cylindre rotor realise une pale de figuration virtuelle de machine a 
cylindre carree, et devient par ce feit retrorotative differentielle, ce qui abaisse la 
motricite de la machine. La comprehension de cette machine est incomplete, non 
settlement par 1'absence de regie generate, mais aussi par P absence de macWne a 
mouvement Cfokwise, et par 1'absence de l'etablissement de figures virtuelles 
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R£elles. Comme les figures de Fixen, Cooley, et Malaird, cette figure est une 
realisation isotee, et n'est pas systematise. 

De plus, comme pr<§c&temment, Ton note une absence de mdcanisation 
de cette figure, qui aurait montr£ ce caractere rdtrorotatif; et la 
necessity de semi transmission, ou deductions descendantes. 

D) Pinconnaissance des figures bi inductives, figuratives, soit les poly 
turbines, et dynamiques, soit les machines k mouvement Clokwise de 
pale ou cylindre 

E) Pabsence d'&ablissement ou de determination de niveaux m£caniques de 
figuration ou de dynamiques 

F) Pabsence de dynamiques acc616ro-d6c^l^raticves m£canis6es 

G) L'absence de connaissance et d,utilisation d,engrenages polycam6s , qui permet le 
soutient de figures da machines impossibles chez Wankle, telles les turbines 
diflferentielles, les machines Slinky, les machines a pales et cylindres avalisg, 
carr6ifi6es et ainsi de suite. 



Determinations des machines 

L'une des quality de l'avancement de toute th&me, science, art ou langage est Paugmentation 
de la capacity de criteres de determinations de Pobjet sur lequel bu par lequel elle se r&dise. 
L'on passe progressivement d'un univers de signes a un langage articute plus subtil et 
complexe. 

Pour conserver nos exemples principaux dans les arts ou la science, Pon peut par exemple dire 
que pour analyser une phrase de la metodie antique, Pon avait besoin que de peu de entires. 
Cette phrase dtait g£n£ralement une psalmodie avec quelques intonations et quelques 
alternances de voix et de silence, et avec a la limite quelques chaiitournements. De meme, au 
point de vue de Pharmonie, les femmes chantaient k Poctave et Pon pensait meme qu'il 
s'agissait de la meme note. 

II en va autrement pour analyser un oeuvre de Bach, et subsequemment de Beethoven, de Ravel 
ou de Rachmaninov. L'on note au corns de Phistoire une augmentation des precedes musicaux 
intervenant dans la m&ne phrase musicale, et de ce feit, un rendu explicatif de celle-ci n6cessite 
la connaissance de ces caracteres et de leur combinaison. II en va de meme de la science. La 
notion de poids dans la GrSce antique Stait &ablie par la balance. En antiquity Pon avait peu 
de entires de comprehension d'un corps qui tombait. Avec Newton, un poids est relfe k une 
d'attraction rationnelle. Celui-ci tombe non seulement k une certaine vitesse, mais aussi 
invariable, selon en ensemble de criteres. Avec Einstein, Pon sait que si ce corps est un atome, 
et que sa vitesse est pr&s de celle de la lumferes, les regies duplication de comprehension 
devront etre Margies, et dlargies de mani&re k respecter k la fois ces cas limite, et k conoborer la 
th&>rie de Newton dans les espaces non cosmologiques. 
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De la meme mani&re ici, si Ton compare les travaux de Wankle a ceux des inventeurs de Tart 
anterieur, Fon s'aper9oit que, de ce niveau, Fapport de Wankle a £te d'apporter de nouveaux 
criteres rationnels et g£n£ratifs de conq>r6hension des machines. 

Alors en effet que pour les inventeurs de Tart anterieur, cfaaque machine k sa figuration 
autonome, et demeure sans modus vivandi m&anique relativement k F aspect orientationnel, 
chez Wankle, Ton assiste k F£nonciation de criteres de rationalisation qui soul ceux de mise en 
s£rie des casses de machines de premier degte, et de m&anisatioa 

L'on peut done dire que Ton retrouve chez Wankle F61aboration de deux entires, Tun de figure 
et Fautre de m£canique. Le crit&re des figures pennet une classification qu'en genres de figures 
que nous avons nominees post rotatives et tetrorotatives. 

Quand aux criteres de suspension orientationnel, Ton voit qu'il demeurent dans Fordre des 
criteres des figures, d'une part, a savoir que les m6canisations proposees sont strictement 
tetrorotatives, ou post rotatives, et que d'autre part, elles sont limites k deux, so it la mono 
induction post ou r£trorotative, et la m&anique par engrenage intermediate post ou 
tetrorotative. 

Toujours relativement aux figures, Fon peut k partir de Wankle determiner logiquement la 
situation figurative d'un machine d'une classe k celle d'une machine de meme classe en 
comparant le nomhre de cotes selon la regie des cotes, 

L'on dira done, qu'il s'agit d'une machine en 3 : 2, en 4 :5, en 7 : ces valeurs correspondant aux 
nombres de cotes des pales et cylindre. 

L'on peut, a partir de ces criteres analyser les machines standard. Par exemple, pour le cas des 
moteurs de type commercial, Fon dira qu'il s'agit : 

De moteurs 

1) de classe post rotative 

H) de caracteristiques pales cylindre 3 : 2 

I) de mfthode de support orientatielnnelle par mono induction post rotative, ou 
* reductive 

L'on peut supposer, k titre de second exemple, la realisation d'une machine d'une pale de meme 
nomhre de cotes mais cette fois si k cylindre en quatre cotes. II s'agirait done d'une machine 

1) de classe tetrorotative 

2) de cacacteristique de cotes 4:3 

3) de methode de support orientatielnnelle par mono induction 

4) support de type retro rc>tati£ ou inversif 

Comme nous Favons montte, l'on peut produire un nomhre presque illimite de machines qui ne 
peuvent etre totalement comprises par les seals criteres somme toute assez restraints et limitatifs 
de Fart anterieur. Nous pensons qu'une correcte comprehension de ces machines itecessite en 
ensemble de criteres parfois beaucoup phis vaste. 
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Ces criteres sont suffisants pour comprendre une partie des machines, meme de premiers 
degr& Donnons quelques exemples. Si Ton suppose par exemple une machine de figuration 
3 :2, mais soutenue par engrenage cerceau realise sous la forme d'une chaine, la m6canique de 
la machine demeurera inexpliquSe, si Ton a pour appareillage que les entires de Tart ant£rieur. 

L'on d£terminera la machine de la %on suivante : 

Pale cylindre standard 3 :2 

M^canique par engrenage cerceau, sous sa forme chaine 

L'on peut encore supposer la realisation d'un machine k ensemble de compression par pale 
unitaires, en sens contraire, retrorotatives et soutenues par m£canique d'engrenage cerceau avec 
tiers engrenage de d$-axation 

L'on dgterminera par consequent cette machine de la fefon suivante 

a* classe r&rorotative 

b. caract&istique 2 X 3 :2 virtuels 

c. explosion interne en doublage de compression 

d. support par engrenage cerceau 

e. support bi rotatif 

Donnons un autre exemple. 

Dans cet exemple Ton realise une machine de type triangulaire a support &ag£s, et au surplus a 
action acc£I£rativo declarative de la pale. La machine se caracterise done de la fa$on suivante 

A) classe r^trorotative 

B) degr6derotativite2 

c) en hauteur 

d) methodes de support Mono induction ma&re et par engrenage cerceau peripherique ou 
secondaire • 

e) cylindre bombe 

e) mono induction par engrenages polycam^s, acceierodeceierative 

f) cylindre bombe en formes et contre formes 



Donnons un autre exemple. Encecas -ci, Ton realise une machine dont la figure compressive 
est issue de notre generalisation de la figure de base de Wilson, et dont la m&anique 
retrorotative avec addition geomStrique est de nous meme 

La machine peut done etre decrite de la &9on suivant 

A) classe birotative 

B) partie compressive par structure palique 

C) nombre de cotes 6 :3 
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D) m£canique birotative, 

E) par m£canique de premier degr6 par 

F) m&anique modificatoire par et addition g^om^trique 



Donnons un dernier exemple. II s'aira ici d'une machine rotativo circulaire k contrario, avec 
pale et cylindre materiel trois de deux et cylindre R£el de huit cot£s. 

La machine est done de type : 

a) classe post rotative mat&ielle 

b) de type rotativo circulaire ^contrario 

c) de dynamique slinky 

d) de figurations mat&ielle 3 :2 

virtuelle saut de trois 
Reelle 3:8 

e) dem£canique par liaison combinatoire par l'engrenage de support 

f) de m6canique par semi transmission par engrenages pignons 

Comme onpeut le constater, outre la m&anique avant structure de r^gularisation, soit la 
mecanique par r&rotrotation, il n'y a aucun entire appartenant k la crit&ologie de Wankle ou 
de ses pr£d£cesseurs, et celui-ci ne pourrait r&liser un correct rendu de cette machine. 

Le nombre d'exemple de machines 6tant partiellement ou totalement d&ermin6e par des critdres 
n'appartenant pas k Fart arrterieur est presque illimM 

II est presque impossible de r£pertorier toute les machines possibles, ne pouvant etre d£crites 
par la syst&nique on le voit, fort limits de Wankle et de ses pr&tecesseurs. La &9on d'englober 
toutes ces machines possibles est celle de teur determination k partit d'un grille de prise en 
charge descriptive et rationnelle de tous les caracteres constitutifs des machines* tels Wankle en 
a donn£ la base, et tels que nous les avons compters au fur et k mesure de nos travaux. 

Cette grille de determination ne comprendra que des entires g^neratife pouvant s'appliquer k 
toutes machines, ce qui assurera k chacun de ces entires la g&i&alite n&essaire permettant de 
les considerer a ce titre. 



Ces entires sont : 

a) la classe de la machine, post rotative (Wankle, Beaudoin) , r&rorotative (Wankle, 
Beaudoin) , birotative ( Beaudoin) 

b) le nombre de cot£s pales cylindre R&rorotatif (Wankle) post rotatif (Wankle) Bi rotatif 
Beaudoin) 

c) la m&anique de premier degrt utilisee : mono induction (Wankle) 

engrenage interm&Iiaire ( Wankle) 
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engrenage cerceau (Beaudoin) 
avec tiers engrenages, chaine, 
couiroie (Beaudoin) 

- par poly induction (Beaudoin) 
- M&hode par semi transmission (Beaudoin) 

- M&hode par engrenage cerceau (Beaudoin) 

- Mdthode par engrenage interm&tiaire (Beaudoin) 
-M6thode par engrenage talon (Beaudoin) 

- M&hode par engrenages internes juxtaposes (Beaudoin) 

- M&hode par engrenages internes superposes (Beaudoin ) 

- M&hode par engrenages central post actif (Beaudoin) 

- Mfthode par structure engrenagique (Beaudoin) 

- M&hode par engrenages unitaire ( Beaudoin) 

d) Ic type de pale : standard (Wankle, Beaudoin. Fixen , Cooley) ; 

en ensemble de pale simple et cylindre 
(Beaudoin) 

en structure palique (Wilson, Beaudoin, 
St-Hilaire) 

e) le type de dynamique regultere (Wankle Beaudoin) 

f) acc^tero declarative (Beaudoin) 

g) le degre de la machine (Beaudoin) 

vertical figuratif (Beaudoin) 
dynamique (Beaudoin) 
Mixte (Beaudoin) 



H) le type de m&anique de Second degre par Par poly induction 

En double parties en tripla partie (Beaudoin) &encrage dans le pointes (Mulling) en triple 
partie a encrage descendant , par support en positionnement dans Ies centres de cotes, ou dans 
les parties intermddiaires (Beaudoin) 

I) le type de m&anique corrective permettant la realisation d degr£ obtenus : 

Par coulisse (Beaudoin) , par addition g£om&rique (Beaudoin) par oscillement (Beaudoin) 
, par gtagement d' induction (Beaudoin) 

J) le type de nature de machine Pale planetaire -cylindre fixe (Wankle, Beaudoin) 

Cylindre plandtaire-pale fixe ( Wankle, Beaudoin ) 
Pale cylindre bi fonctionnels (Beaudoin) 
K ) Le type de dynamique Standard (Wankle, Beaudoin) 

Rotativo circulaire diflKrentiel r&ro (Wankle) 
Beaudoin ) ou post rotatif (Beaudoin) 
A contrario (Beaudojn) "mouvement clokwise 
(Beaudoin) et h mouvement planetaire (Beaudoin) 

L ) Le degre Materiel (Wankle,Beaudoin) 
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Virtuel (Beaudoin) 
Riel (Beaudoin) 

M) Le type de partie compressive k pale , ( Wankle, Beaudoin) k pistons ( 

Beaudoin) 

N) A dynamique slinky (Beaudoin) 



O) Le type de figure materielle utilis£e 



Figure standard Cooley Fixen Wankle 
Beaudoin) Bombde (Beaudoin), 
rectangularis£e (Beaudoin) 



P) Figure de contre partie 

Cylindre plan^taire 7 pale fixe (Beaudoin) 
Cylindre clokwise / pale rotationnelle (Beaudoin) 
Figure bifonctionnelle (Beaudoin) 



Conclusion 

De prime abord, pour bon nombre de chercheurs, il est d'&ddence que les rdpertoriations, 
rationalisations et mecanisations de Wankle s'offrent comme une matidre opaque, herm&ique et 
insurmontable. Les elements clefs y sont r&luits a leur plus grande simplicity, et Fon ne voit 
pas que c'est justement cette simplicity qui, elle-meme, feit defkut 

Comme on le vfrifie frequemment cependant, avec le temps cependant, comme pour toute 
th^orie et tout systeme, Fon aperfoit les unes apres les erreurs d'appreciation, les lacunes 
m&aniques et finalement les contradictions rationnelles et les diverses limitations de 
Fentreprise. 

Peu a peu, comme nous ache verons de le montrer ici, ces lacunes et leur corrections feront 
place a de nouvelles perspectives, et les exceptions montreront progressivement leurs qualites 
de regies cachfes, se g£n£ralisant gen&alisent & tel point de resulter en de nouvelles machins 
motrices, beaucoup phis parfaites. L'on pourra des lors proc&ler a des rationalisations 
permettant de comprendre phis de caracteristiques de machines, plus de machines, plus de 
m£caniques, plus de variante de machines de base. De phis, les nouvelles unites, issues des 
concepts de corrections permettront la realisation de machines plus fiables, plus puissantes, plus 
fluides, et par consequent, ce qui est le plus important pour tous, des unites de machines 
privilegi£es, que nous avons nommdes rotativo-circulaires, r^alisant des qualites k la fois de 
machines a pistons, des machines rotatives et des turbines, mais sans en realiser les d&fauts. 

Un peu k la mani&re du systeme musical ou du systeme de la physique, la tlteorie g&i&ale de 
toute machine motrice ne s'est pas ddvelopp£e d*un seul coup, mais k plutdt son historial de 
d^veloppement, qui va d'unisson, d'octaves k quinte, septfeme et ainsi de suite, ou encore 
d'une systeme diatonique incorporant progressivement un systeme chromatique. 
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De meme en physique, ce qui n'apparaissait que corame des exceptions dans la th&me de 
Newton, s'avSre etre, du point de vue de la cosmologie, un loi nouvelle. 

L'onpeut done dire que comparativement k Bach et k Newton, Ponpeut dire que Wankle a jet6 
les bases d'une premiere rationalisation des machines rotatives, sa syst&natique tout autant 
thtorique que m&anique comporte plusieurs lacunes, m£caniques et sfcnantique. Ces lacunes, 
surmont&s de %on coh&ente, pennettront d'&ablir un systeme de machine phis vaste, et 
englobant, ce systeme poss&iant des critdres de d&oupage figuratife, mdcaniques et 
dynamiques sup&ieurs, plus malleable et variatife, duquel, pourra 6clore k la ibis des types de 
machines plus complexes, mais aussi, ftoimamment plus simples et efficaces. 

Le nouveau systeme oflrira non seulement un plus grand nombre de machines, mais aussi des 
machines rgalisant une meilleure propension motrice. 

10) Suggerer des segmentations adequates des machines 

11) Suggerer des supports des parties compressives par manetons. 



Description sommaire des figures 



La figure 1 commente les figures de Tart anterieur, en mature de machines rotatives. 



La figure 2 montre P ensemble des m&hodes de premier degrg, de Wankle, ainsi que celles que 
nous avons 61abor£es pr£alablement aux presentes. 

La figure 3 a) montre les principals m&hodes d'augmentation de degr£ m£canique que nous . 
avons elaborees pr&lablement auxpr&entes. 

La figure 4 rappelle, aussi de noire premidre partie, les trois principaux types de machines bi 
inductives, k savoir, en a ) la machine k bielle rectiligne, en b ) la machine de type poly turbine, 
et en c) la machine k pale en mouvement ces/cylindre rotationnel. 

La figure 5 a , montre que la poussee dans les moteurs ant£rieurs a Wankle L'on remarque 
que ces machines sont efficaces, du point de vue de la poussee, premierement parce que leur 
explosion se r&liser au haut de la montee du vilebrequin et du redressement de la pale . 

La figure 5 b , Ton montre les deux inductions de Wankle, a savoir 1' induction par mono 
induction et F induction par engrenage interm&iiaire. 

La figure 5 c montre, k thre exemplaire les differences des moteurs k piston standard, et k 
bielle coulissante. 
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La figure 6 montre les precisions apportees par la presente invention relative a l'induction par 
engrenage cerceau. 

La figure 7 montre les precisions apportees par la presente invention relative a l'induction par 
engrenages polycames 

La figure 8 montre les precisions apportees par la presente invention relative a l'induction par 
semi transmission. 

La figure 9 rappelle pour les deux figures de bases post et retro rotatives, les corrections de 
forme et de couple apportees anteneurement par nous-memes par addition de degres par 
&agement d' inductions. 

La figure 10 montre deux types d'observations menant a la realisation d'induction specifiques. 

La figure 1 1 a montre la methode d'observation par I'extirieur specifique Cette methode 
consiste a observer, par un observateur exterieur, le mouvement d'un point specifique de la 
pale en cours de rotation planetaire de celle-ci. 

La figure 12.1 presente, en a), que la comprehension de la dynamique geometrique de la pale 
realisee par la poly induction est totalement contraire a celle de l'art anterieur. En b de la meme 
figure, l'on voit que , qu'elle que soit la position des centres de vilebrequins subsidiaires lors de 
leur totale elevation, la poussee explosive sur la pale demeure , en depit de la poly induction en 
double parties, toujours egalement repartie. 

La figure 13 montre les precisions apportees par la presente invention relative a l'induction par 
poly induction. 

La figure 14 montre la dynamique pour un tour, d'un tel arrangement. L'on notera qu'ici les 
induction ont &€ placee dans les cotes des pales, mais que comme nous l'avons dit. EHes 
pourraient etre placees n'importe ou sur la pale. 

La figure 15 en a ) trois dynamiques de moteurs a pistons differentes. En c) , de la meme figure, 
Ton voit la dynamique par etagement que nous avons produite en premiere partie de la presente 
invention. L'on y voit que la pale n'est pas montee sur un excentrique central, mais plutot sur 
un etagement de vilebrequin dont le second joue le role de bielle rotative. 

La figure 16.1 montre comment, a partir de machine a pistons standard, en a ) l'on peut 
produire entre deux parties compressives dynamiques, ici deux pistons, des actions en contrario 
en b, en meme sens,en c . 

La figure 16.2 montre, a partir d'exemples de machines a'cylindre rotor a pistons, comment l'on 
peut saisir la troisieme lacune fondamentale des machines de l'art anterieur, cette fois-ci 
dynamique.. 

La figure 17 est un rappel de la dynamique Clokwise d'une machine de figuration post rotative 
de pale a trois cotes et cylindre de deux. 
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La figure 18 montre par quel type d'observation Ton peut constater le mouvement Clokwise. 
L'on a nomm6 cette observation, observation a partir du vilebrequin maitre de machines poly 
inductives. 

La figure 20 resume rappelles les difficult^ et faiblesses mdcaniques des machines rotatives 
standard, cons6quentes aux lacunes pr6-6nonc6es 

La figure 21 montre que la dynamique Clokwise se situe k mi chemin entre les dynamiques a 
piston standard, rotative, orbitale et turbine et k cylindre rotor* C'est pourquoi on les a nommdes 
machines rotative-circulaires, ou encore rotativo turbiniques, ou finalement rotative-orbitales. 

La figure 22 montre que toute induction de premier degr£ obtenue par observation sur le 
vilebrequin, si elle est r£alis6e dans un rapport d'engrenage de support et d'engrenage 
d' induction de un sur un, peut r£aliser le guidage en Clokwise de la pale par le centre . 

La figure 23 a ) difiKrentie les inductions montantes et les inductions descendantes. Les 
inductions montantes sorrt des inductions de premier degr6 standard, ou encore, tel qu'on l'a vu 
dans les 6tagement deduction les induction de p£riph£rie, permettant d'assurer le soutient 
orientationnel de la pale. 

La figure 23 b r&ume les deux principaux types de semi transmission, acc61ero-d6cel6rative, 
et montre comment les realiser de fa^on confondue. 

La figure 24 resume les trois grandes m&hodes de support des machines rotativo circulates 
Ton peut consid&er que les machines rotativo circulaires sont Pexpression horizontalis£e des 
machines k structures de soutient 6tagees d£ja presentees par nous-memes. En b de la meme 
figure, r induction de la pale est r6alis6e par une induction en engrenage interm6diaire. En c de 
la meme figure, les elements seront cette fois=ci relics par un meme engrenage, qui servira a la 
fois d'engrenage de support dynamique k la pale et d'engrenage ou axe d' induction au cylindre 

La figure 25 precise les mouvement k contrario et en meme sens pour les machines k 
mouvement Clokwise / cylindre rotationnel post rotatives et r&ro rotatives. 

La figure 26 precise que meme les machines de type birotative, comme par exemple les 
polyturbines en a et en b et les Quasiturbines, en c) sont r&disables k la manidre de machine 
rotativo circulaires. En d), Ton voit aussi que ces machines sont aussi realisables pour tout . 
nombre de cot6s. Ici la poly turbine rotativo-circulaire k une structure palique k six cotes dans 
un cylindre rotationnel triangulaire. 

La figure 27 montre que les dynamiques rotative-circulaires peuvent elles aussi, a partir des 
mecaniques de correction 6&]k comment&s par nous-mSmes, notamment par Putilisation 
d'engrenages poIycamSs, pour les machines standard, etre realises de fa$on 
acc£i£rc/d&gl£ratives. En ces cas les courbures des cylindres seront modifies. 

La figure 28 montre que les machines rotativo-circulaires peuvent etre r£alis£es avec difKrents 
types de pale. 
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La figure 29 rappelle nos premieres dynamiques a ce sujet et montre que les machines k 
mouvement Clokwise de pale peuvent avoir divers degtes, 

La figure 30, Ton montre que la polycamation des engrenages deduction ou de support, peut 
6tre r6alis6e non pas pour acc616rer et d6c£16rer le mouvement positionnel de la pale, mais pour 
modifier alternativement le mouvement orientationnel de la pale, la rendant ainsi en Clokwise 
oscillatoire 

La figure 31 montre que comme pour les machines standard, Ton peut r&diser la machine avec 
inversion de la dynamique des parties compressive centre p&iph&rie. 

La figure 32 montre que meme de fayon invers^e, le cylindre peut , comme la pale, etreenune 
seule piece multifacte, en a ) en plusieurs pieces uni faciees, en b ) et en structure palique 
externe. En c ) 

La figure 33.1 montre les trois dynamique par pale plan&aire / cylindre fixe, en a , pale 
/cylindre rotationnels, en b, et pale en mouvement clokwise /cylindre rotationnel en c ) 

La figure 33.2 montre que Ton peut aller plus loin en variant les dynamiques de telle mani&re 
de realiser des explosions et expansion en des endroits dift&rents de ceux des figures 
ptec&ientes. 

La figure 30 donne d'autres exemples, cette fois-ci avec une pale de trois cot& et un cylindre de 
deux, de la rdgle que nous nommerons rdgle de contrepartie rotationelle. 

La figure 333 montre pour une meme figure materielle de pale en trois cotes cylindre de deux, 
telle que montrte en a ) des dynamiques diflf&entielles anterieures en b, des dynamiques 
difiSrentielles posterieures en c. 

Ensemble des figures relatives awe machines rotativo-circulaires ou rotative orbitales. 

La figure 33.4 montre qu'un autre dynamique est possible, et que cette dynamique permet de 
rgaliser un mouvement k contrario du cylindre et de la partie compressive, tel que nous Favions 
ptealablement monlte pour les machines a cylindre rotor. 

La figure 34 montre ce que Ton appellera la r6gle de contre-partie cylindrique. 

La figure 35 montre que cette r£gle de contre partie est generate, et est applicable quel que soit 
le lieu de nouvelle explosion projetee 

La figure 35.4 donne un premier exemple de dynamique plus complete pennettant de feire 
apparaltre ces figures que Ton nommera, par opposition aux figures dites matirielles, les figures 
virtuettes 

La figure 35.5 donne un second exemple de figure materielle et virtuelle.. 
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La figure 35.6 reexpose la suite des positions d'une machine a mouvement en Clokwise 
Comme on peut le constater, l'originalitf de ce type de machine est de ddcrire un point lhnite 
entre deux aires de la gamme chromatique des machines rotative. 

La figure 36 montre que l'on peut inversement, diminuer le nombre de cotes de la figure 
virtuelle par rapport a la figure standard, ce qui sous entend, dans la mesure ou les compressions 
seront successives, que Ton realisera une forme virtuelle differentielle posterieure. 

La figure 37. 1 montre que par consequent l'on peut en additionnant ou soustrayant d'un cote le 
cylindre virtueL transferer un machine post rotative, en machine retrorotative et inversement 

La figure 37.2 montre que ceci est vrai pour toutes les formes de figures. L'on a ici, a titre 
d'exemple, en a, une machine a pale triangulaire, en b une machine a pale carre\ en c) une 
machine a pale en cinq. 

La figure 37.3 montre que les realisations de figures synth&iques sont aussi vraies pour les 
machines retro rotatives que post rotatives . 

La figure 38 montre que les realisations, pour une meme figure materielle, de figures virtuelles 
ne sont pals hmitees aux figure d'une nombre de cote* inferieur ou superieur de un. 

La figure 39. 1 montre qu'en reality l'on peut realiser, pour une meme figure materielle, toutes 
les figures geometriques de base comme figures virtuelles. 

La figure 39.2 montre que cela est vrai pour toutes les figures, et donne l'exemple d'une figure 
materielle post rotative a pale carree. 

La figure 40 montre que l'on peut realiser le cylindre virtuel d'une machine par realisation de 
chaque face de celle-ci de facon non successive, par sauts. 

Par exemple, l'on pourra, pour une machine a pale triangulaire de type post rotative, realiser 
cette machine en localisant chaque compression par sauts de feces eludees 

La figure 40. 1, donne la suite, pour un tour de toutes les positions de compression et 
d'expansion de pale. II est important ici d'effectuer les quelques commentaires suivants. 

La figure 41.1 rappelle la dynamique slinky pour une machine a cylindre rotor, cette dynamique 
reahsant une course par saut des parties. 

La figure 41 2 montre que, puisque les courses des feces non successives sont possibles, les 
suites de courses syntbitiques, que nous nommerons aussi courses reeUes, sont multiple's oour 
une meme figure virtuelles. y 

La figure 42. 1 eTargit done la regie de construction de la rotativite" du cylindre en Sdictant que 
l'on doit tenir compte non pas de la figure virtuelle, mais bien de la course virtuelle de 
realisation de cette figure. 
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La figure 42.2 realise une course syntbitique, reelle, non successive, et dont les sauts sont 
renhs* de telle maniere de se situer dans raire a contrario de la machine. IcL Ton Slide par 
consequent une fece virtuelle h chaque compression. 

La figure 42 ,3 montre les memes formes reelles et virtuelles, mais, encore une fois avec une 
course synthetique differente. IcL le saut est de deux la sequence est done la suivante I 1 IV • 
2,11:3, V4,IH5 uivumc, i .i ,iv . 

La figure 43 resume les trois precetlentes figures et met en Me de facon concise la course 
synthetique et l'appartenance d'une realisation a une aire ou a une autre. . 

La figure 44 montre que certaines figures, dont le nombre de cote's est pair et assez bas, 
ramenent des figure inferieures. 

La figure 45 montre diverses courses reelles d'une figure virtuelle de sept cotes pour une figure 
matenelle post rotative de pale a trois cotes. L'on pent y retrouver, de una sept pour chaque 
figure, la suite des compressions. 

La figure 46 montre diverses courses reelles d'une figure virtuelle de huit cotes pour une figure 
matenelle post rotative de pale a trois cotes. 

La figure 47. 1 montre que plus le nombre de cotes augmente, plus le nombre de course 
possibles augmente, et par consequent de courses a contrario. 

La figure 47.2 rappelle que chaque figure de pale materielle a son aire specifique et que phis la 
pale a de cotes, phis 1'aire a contrario est restreint 

La figure 48.1 resume les dernieres figures, et montre, en une seule figure que plusieurs figures 
virtuelles sont possible pour une meme figure matenelle, et que plusieurs course synthetiques 
sont possibles pour chaque figure virtuelle. 

La figure 48.2 montre , pour un tour , cette fois-ci , une figure matenelle post rotative de quatre 
de trois cotes de pale et cylindre, r&disee sur une structure virtuelle dedix cotes. 

La figure 49.1 montre, inversement, que plusieurs figures materielles sont possibles pour une 
meme figure virtuelle, et que chacune possedera une aire a contrario preferable. 

La figure 49.2 montre la gamme chromatique d'une machine a figure materielle a pale de trois 
cotes, et cylindre de deux. L'on peut y voir les aires differentielles anterieures, se realisant 
lorsque l'explosion advient avant le moment clokwise de la machine. 

La figure 50.1 montre les specifiers des mecaniques de ces machines. 

La figure 50.2 montre, comme pour les machines standard, les machines en clokwise peuvent 
non seulement etre reaiisees d fecon inversees, mais aussi de fecon bi fonctionnelle. 
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La figure 50.3 distingue, pour 1'ensemble des realisations les gammes chromatiques 
dififerentieUes retrorotatives, differentielles post rotatives et a contrario, pour une machines aui 
sont elles-memes virtuelle. n 

La figure 51 montre les qualites d'une machine a cylindre virtuel en huh et a saut de deux, par 
consequent de mouvement a contrario. 

La figure 52 resume les quatre types de mecanisation possibles pour les machines rotativo 
circulaires : 

Soit : a ) par mecanique reelle du mouvement virtuel de la pale 
par mecanique semi-tranmittive du cylindre rotationnel 

b) par mecanique r&lle du mouvement virtuel de la pale 

par mecanique descendante de mise en rotation du cylindre 

c) par mecanique semi transmittive de la pale 

par mecanique semi transmittive confondu du cylindre 

d) par mecanique semi transmittive de la pale 

par mecanique descendante du cylindre rotationnel 

La figure 53 montre que chacune de ces mecaniques et semi transmission peut etre standard, ou 
de type poly inductif. 

La figure 54 montre que l'on peut augmenter l'eflicience des machines differentielles a pistons 
en les realisant avec des cylindres rotor ou les pistons superieur ajoures. 

La figure 55 est un exemple de mecanisation de machine rotative circulaire en lequel l'on 
emploie une semi transmission poly inductive en a , et une induction descendante mono 
inductive .en b 

La figure 56 montre quelques autres combinaisons, parmi les centajnes possibles. 

La figure 57 montre que le mouvement clokwise est aussi possible penpheriquement. 

La figure 58 montre que le mouvement clokwiuse peut etre realist de fecon bi-fonctionnelle, le 
cylindre externe, et la sous pale interne etant strictement rotationnelle, et la pale en mouvement 
clokwise. 

La figure 59 montre en a que l'on peut realiser de fecon simplified la segmentation des 
machines rotatives par l'utilisation de segments en U. En b de la meme figure, l'on montre 
comment realiser la machine avec le recours a un vilebrequin plutot qu'un excentrique. En c de 
la meme figure, l'on montre que l'on peut realiser la pale rotationnelle des machines a cvlindre 
en mouvement clokwise en la construisant a la maniere d'une pale de turbine. 
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La figure 60 montre trois autres combinaisons mecaniques supplementaires 

La figure 62 montre, en plus des lacune mecaniques deja enoncees, les lacunes d'ordre 
semanteme surmontees par nos travaux relativement aux machines a cylindre planetaires il v a 
erreur de sens et omission ou contradiction de mecanisation. P S ' * y a 

Description detaiDee des figures 

La figure 1 a) montre les principals figures retwrotatives de machines de l'art anterieur 
notemment de Gioley. En 1 b , l'on voit le travail de Wankle , Herman, Fixen, quiom 
pnncipalement realise une modification des formes de base de telle maniere de realiser les 
machines avec une segmentation cette fois-ci sur les pales 1 , par opposition a une segmentation 
sur les cyhndre 2 , comme dans les machines de Lart anterieur :En b ) de la nto WtST 
S les figures post rotatives de l'art anterieur a Wankle, elles aussi segn^Ses 
cylmdres. En deuxieme partie de b ) , l'on apercoit les figures de Wankle etde Fixen,en 
lesquelles , comme en a 2 ) ces derniers ont plutot dispose les segments dur les pale? 

i m- T * Pe y° A feS UniqUes ^ Wankle pour les machines a pale 

plan&aire, a savoir par mono induction 3 et par engrenage intermediaire 4 
tn 1, d) , Ton apercoit la seule variante dynamique pour laquelle Wankle a fournie des 
mecaniques de support . En e ) l'on montre les deux structures compressives de l'art anterieur 
P^m^Wanlde.Ils'^ et Zla QiStobmTd^^ 

La figure 2 montre l'ensemble des methodes de premier degre, de Wankle, ainsi que celles que 
nous avons ekterees prealablement aux presenter En 7 , l'on retrouve la methode par monT 
mduction de Wankle, en 8 k methode par poly induction en double partie , en 9 , la nStLTpar 
semi transmission , en 10 , la methode par engrenage cerceau, en 1 1, la methode par 
engrenages internes etages, en 12 , la m&hode par engrenage intermediaires de Wankle, en 13 
to methode par engrenages internes juxtapose*, en 14 , la methode par engrenage intermediaire' 

iZTX T^l 6 ? 1 5 ^ m6th ° de Paf "■—■» ****** e ° 1 6 klSe par e^en^e 
talon, en 1 7 , la methode par engrenage dynamique central , en 1 8 la methode par structure 
engrenagique. v 

£™ Ef^l ° Dt toUtCS d ?t,** TOmmentees nous prealablement aux presentes. 
Nous les rappelons parce qu'elles entreront en composition avec d'autres methodes pour 
soutenir les parties compressives des machines divulguees a la presente. 

nvnnff^ Tl?Yt f^**** methode s d'augmentation de degre mecanique que nous 
avons etoborees pr&lablement aux presentes. D s'agit de la methode par combinaison etagee 
d mductions centole et peripherique, 1 9, de la methode par engrenages polycames, 20 del 

d^^ 

m£ tf™ r ? raPPe , Ue sim P lement * ue methodes ont generaiement pour 
n^hZ^lT^ ^ * a ^ lioration de k courbure des des 
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En c de la mSme figure, l'on rappelle les generalisations de cotes que nous en avons nroduites 
pour les machines a structure palique, soit les Polyturbines. . risproduj 

mn^S ^^r^ 011 * *** Par Edification de couse des pales, nous avons 

montee que l'onpouvait augmenter la compression des machines retrorotative le couote dST 

^T^ ro T^ N ° USaV T aUSSim0ntr6que 1'onpouvahreau^mSel 

rT d 7*> ™™*^> Par exemple les poly turbines, realisant der^uvelles 
formes dejcyhndre phis subtiles et etant soutenues augmentant le nombre d'm^foa Nous 
avons mon^ que Pon pouvait produire, avec le recours a des engrenages pcCa^s des 
actions a^^ 

et ameliorant ainsi la course des parties compressive et la forme des c^mdres y eto relies 
Nous avons montre les regies de combinaison des mecaniques en etagemeTNo^vons 
^^eiesfbrmesdecylmdredespofy tadKS, 
maneton sur les machines relatives yuiy 

nous avons montrer que les machines pouvaient etre construites par ensembles de pales unitaire 
pales ^enpofyfeces standards, structures paliques .Nous montre L dynanriques pSm^ 

l**!!?* 4 ? e ^ premiere P** 6 ' les tois Principaux types de machines bi 

mductrves, a savoir en a ) la machine a bieUe rectiligne, en b ) la n^hinede typelXtoble 
et en c) la machine a pale en mouvement ces/cilindre rotationneL Y 

w^llX- m ° n ? T k POf 8 ^ da^s les moteurs anterieurs a Wankle L'onremarque 
e^lnl^'r e f 1Cac f', du P 0 ** ^ vue de la poussee, premierement parce que few 
explosion se reahser on haut de la montee du vilebrequin et du redressement delapaTT 

^^T*', °" Km *T: qUC h P<We descendante sur la pale 26 se fait avec un' * 
annement^de celle-ci au cyhndre, cet armement pennettant de reahser, pour ainsi dire un effet 

Par ailleurs, c'est justement cet armement qui aura ete la cause d'une usure prematurees des 
segments^ et c'est pourquoi Wankle aura realise deux method 

segmentation possible sur cefle-cl w F<U crenaaniia 

iVTT 1 ** kS d6UX mductions de Wankle, a savoir Induction par mono 
induction et 1 induction par engrenage intermediaire, Nous expUquerons plus abondainment au 
coiiredebpre^iitedivdgationleskcunesfondamen^^ * U 
mecaniques de ces inductions. Pour le moment mentionnons simplement que chacune d'elles 

m£e^™ P T^° n T mt ^ s ***** * k motricitedekinachine.Dans2 
^t/?o 7 T "V*" 8 qUC h 150,18866 explosive sur devant de la pale realise une 

mSde^m^ 

"^fj?? ^ ^ ngrenage "rtermediaire au contraire, la poussee dans le sens de ia 
P^alSts? ^ hp ^ ie ^ eredek ^ 31rtb P°^ negative est produhe sur la 
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La figure 5 c montre, k titre exenylaire les differences des moteurs k piston standard 33, et a 
bielle coulissante 34. Alors que dans le premier cas, Ton produit, en cours de descente en 
encrage du piston sur le cylindre 35, r^alisant ce qu'il est commun d'appeler Peffet de bielle, 
Ton constate que par Putilisation d'une bielle de type bielle k coulisse, Pon abaisse les nombre 
de parties constituantes de la machine, et Ton perd le dit effet de bielle. Dans les deux cas, Ton 
peut constater qu'une premiere lacune importante des deux m6caniques de Wankle consiste en 
ce que celui-ci a, en d6pla$ant Pancrage de la machine a ete de perdre Pancrage periph^rique k 
Porigine de Peffet de levier de la poussee de Pexplosion sur totality de la surface de la pale. . 

La figure 6 montre les precisions apportees par la presente invention relative k Pinduction par 
engrenage cerceau. En a, Pon retrouve la mecanique par engrenage cerceau dans sa forme 
originate. Un engrenage d'induction de type externe 36 est fixe rigidement au centre/ie la pale, 
etun engrenage de support, aussi de type extenie 37 est fix6 rigidement au corps dela 
machine. Un engrenage cerceau 38 est monte de fa^on rotative planetaire k Pengrenage de 
support de telle maniere d'etre k la fois couple k Pengrenage d'induction. La r&rorotation de 
Pengrenage cerceau, en cours de rotation entraine la retrorotation de la pale. 

En b ) , Pon voit qu'un tiers engrenage de tension 39 a ete ajoute, ce qui permet k la fois une 
ddaxation de Pattaque de Pengrenage cerceau sur pengrenage d'induction, et aussi un plus 
puissant effet de corde, empechant la poussee avant de se transformer en retrorotation . 

Enc), Pengrenage cerceau est realist sous la forme d'une chaine.40 La poussee avant sur la 
pale est transform£e la encore en effet de corde 41 , qui entraine la post rotativite de la pale, au 
surplus de la poussee arriere . Contrairement aux inductions de Wankle, les deux pouss&s sont 
done positives. 

En d ), la chaine est realist sous la forme d'une courroie 42 et produit les memes effets. . 

La figure 7 montre les precisions apportees par la presente invention relative a Pinduction par 
engrenages polycamfe Comme nous Pavons deji comment^ k phisieurs reprises, les engrenages 
polycam^es 43 permettent de realiser phisieurs machines nScessitant des acceleration et 
decelerations des parties. La presente a simplement pour effet de mentionner que la realisation 
d'engrenages, rond, ou eux-memes polycames, avec des dentitions k distances variables des 
dents 44 pourraproduire les meme effets acceiero-deceieratife. 

La figure 8 montre les precisions apportees par la presenteinvention relative k Pinduction par 
semi transmission* II s'agit simplement d'ajouter que les semi transmission s'appliquent a toutes 
formes de machines rotatives, y compris les machines k explosion au haut du redressement de 
pale, et k toute induction. 

En ces cas, la poussee sur Pengrenage de support actif 45 est en ligne drohe avec la motricite de 
la machine, et s'ajoute k la poussee sur Pexcentrique 

La figure 9 rappelle pour les deux figures de bases post et retro rotatives, les corrections de 
forme et de couple apportees anterieurement par nous-memes par addition de degres par 
etagement d'inductions. L'on voit bien que Petagement d'induction, de a 1 k a 2 , a permis une 
beaucoup meilleure capacite de concession 46 . Par ailleurs de b 1 k b 2, l'on voit que la 
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position des vilebrequins maitre et subsidiaire est beaucoup plus favorable k une (^construction 
systemique 47. La figure montre au surplus en c que ^application des engrenages polycames k 
des figurations dont la segmentation est situ£e dans les encoignures de cylindres permet une 
adoucissement des pales et une amelioration de la longevite des segments. L'on consultera, k 
la fin de cet expose les propositions de segmentations que nous pr&entons. 

La figure 10 montre deux types d'observations menant k la realisation deduction sp&ifiques. 
Dans le premier type d'observation, en a ) que Ton lira par / 'extirieur comparative, 
Fobservateur, position^ k Fexterieur de la machine, 49 est en mesure de constater que ce qui 
defini les machines post rotatives est que dans celles-ci la pale voyage dans le meme sens que 
le vilebrequin, mais a vitesse reduite 50 , alors que ce qui defini est la machine retrorotative 
consiste en ce que la pale voyage en contre sens de son vilebrequin. 5 1 Cest de ce type 
d'observation que peut avoir ete construite la methode par mono induction. 

En b) de la m&ne figure, montre F observation par le vilebrequin Dans ce type d'observation, 
Fobservation peut etre produite k partir de d'un observateur, cette fois-ci positionne sur 
Fexcentrique de la machine 52, constatera que, que la machine soit post rotative, ou 
retrorotative, la pale a toujours une action retrorotationnelle par rapport k celle du vilebrequin 
53, et que ce qui difterentie les machines, de ce point de vue, est une difference de degre, en ce 
que la retrorotation de la machine retrorotative est plus accentu^e 54. 

C'est de ce type d'observation que pourront etre r&lis&s toutes les methodes en lesquelles 
F induction de la pale n'est r£alisee en vue d'en realiser une retro induction par rapport a celle 
du vilebrequin. 

La figure 1 1 a montre la methode d'observation par Vexterieur specifique Cette methode 
consiste k observer, par un observateur exterieur, 55, le mouvement d'un point spdcifique de la 
pale en cours de rotation planetaire de celle-ci. Ce type d'observation est la base de 
comprehension de la methode par poly induction. En a ) Fon peut apercevoir que tout point 
situe sur une ligne partant du centre de la pale k Fune de ses extremites 56 , realise une course 
similaire a celle de la pale, et legferement phis obtuse. 57. par ailleurs, si le point choisi se situe 
sur la ligne partant du centre et le reliant au centre de Fun des cotes, 58, la course realisee sera 
similaires a la premiere, mais en sens contraire de celle-ci 59. 

Par ailleurs, si le point choisi est situe dan un espace intermediate k ces deux lignes, soit 
posterieurement 60, soit anterieurement, 61, la formes realise par ces points sera elle aussi 
similaires k la premiere, mais cette fois-ci en oblique k mi chemin orientationnel entre les 
premieres, soft posterieurement 62 , soit anterieurement 63. 

Lors de ces observations, Fon constatera de plus une constante entre la realisation de ces 
courbures, et ce en depit de leur orientations specifiques totalement dififerentes. Si Fon trace en 
effet une ligne entre le point leplus bas de Fune des figures, en y et le point le plus haut de 
Fautre figure x, et que Fon suit pale la suite le deroulement de ces figures, Fon constatera que 
le deplacement de ces points formant une ligne sera equidistant Tout au long de la realisation 
des figures compiementaires. L'on pourra par la suite realiser, tel que montre en e ) , une poly 
induction k double parties, en laquelle des vilebrequins secondares 64 , sont rotativement 
monte sur un vilebrequin maitre 65, leurs manetons etant initialement disposes de telle 
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manieres de realiser ces formes complementaires. Ces vilebrequins subsidiaires supporteront les 
parties compressives. L'on trouvera plus de details de ces enonces dans notre brevet russe 
Machines inergitiques a poly-induction , numiro 200200979, 14mai2001. 

La figure 12. 1 presente, en a ) , que la comprehension de la dynamique geom&rique de la pale 
realise par la poly induction est totalement contraire a celle de Lart anteneur. En effet, en a 1 , 
Ton voit que l'on peut exprimer la dynamique geom&rique de Tart anterieur, en disant que la ' 
forme d de cylindre recherche est realise a partie d'un mouvement circulaire geometrique 
rapide 66 , realise par l'excentrique central, et par la realisation en peripheric, d'un mouvement 
circulaire retrorotatif, 67 , realise par la pale. La forme finale est dont soustractive, puisque le 
mouvement superieur est negatif, et retranche de la vitesse au mouvement centraL II s'agit la de 
la premiere lacune fondamentale de Wankle et ses predecesseurs. Dans la poly induction, la 
realisation dynamique de la forme projetee 69 est au contraire produite par un mouvement lent 
au centre 70, et par un mouvement rapide et accelerS en peripheric 71 . La forme est done cr&e 
a partir de l'addition de ces deux mouvements positifs, d'ou a puissance de la machine. 

En b de la meme figure, Ton voit que , qu'elle que soit la position des centres de vilebrequins 
subsidiaires lors de leur totale Ovation, la poussee explosive sur la pale demeure , en depit de 
la poly induction en double parties, toujours egalement repartie. En effet, lorsque la ligne 
constitute par les deux vilebrequins est perpendiculaire a l'explosion, 72, la pale est egalement 
divisee, 73 bien entendue. De meme lorsque ceux -ci sont angulairement disposes, 74 la pale 
est encore egalement divisee, puisque les parties anterieures et posterieures sont egales 75 , et 
que la partie centrale est bien centree 76. 

La figure 1 3 montre les precisions apportees par la presente invention relative a 1' induction par 
poly induction . En a) l'on montre que la poly induction peut &re realisee par toute induction, 
chaque induction etant realisee de J&con post rotative. Dans l'exemple donne en a ) les 
inductions des vilebrequins subsidiaires sont actionizes par induction par engrenage cerceau. 
77 

Dan la poly induction en double partie, nous avons appuye sur I'idee que le stoppage de 
P induction anterieure en cours de descente produisait un armement de descente. Enb l'on 
montre qu l'on peut realiser la poly induction peut etre realisee en triple partie tout en 
conservant I'ancrage descendant en positionnant les points de supports dans les cotes, 78 . 
Chaque vUebrequin realisera par consequent une course de cylindre verticale 79. 

En c, la position des points de support est a la fois dans des zones intermediaires 80 et, au 
surplus realisee de telle maniere que lors de l'explosion, deux des vilebrequins soient 
perpendiculaires a l'attaque 81. L'un des trois vilebrequins sera par consequent toujours en 
partie soustrait au point mort , le point mort etant divist entre les deux vilebrequins 
perpendiculaires. II faut au surplus noter que le deplacement des vilebrequins sera oblique 82 
et l'encrage sera en partie un encrage de descente et est diagonale 83. 

En d) , Ton montre que Ton peut simultanement realiser la poly induction a double et a triple 
partie en realisant les inductions de fecon alternative. Dans ce type d'induction. Ton retranche, 
partiellement ou totalement certaines dents de l'engrenage de support 84, ou des engrenage 
d'induction, de telle maniere que sauf pour les periodes de transition des inductions effectives, 
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deux inductions seulement sur trois ne travaillent Par consequent, 1'effet de penture autour d'un 
point d'encrage, sp6cifique aux poly induction en doubles parties est ici assure, de fagon 
egalement r^partie pour toute les feces de la pale. Lors de la realisation de la puissance, les 
inductions seront done en double partie, et 1' induction la plus negative sera neutralise. Cette 
induction sera actionn£e non pas par les vilebrequins, mais par son simple raccord k la pale. 

La figure 14 montre la dynamique pour un tour, d'un tel arrangement L'on notera qu'ici les 
induction out ete placee dans les cotes des pales 85, mais que comme nous l'avons dit. Elles 
pourraient etre plac^es n'importe ou sur la pale. L'on notera au surplus que , comme pour toutes 
nos inductions, ce type de mecanique est valide pour toute, figure, rotative, et pour toute 
dynamiques, comme par exemple des dynamiques k cylindre planetaire et rotatrvo-circulaires. 

Dans cette figure Ton remarque que, comme nous l'avons dit plus haut, les dents de l'engrenage 
de support ont ete partiellement retranchees 86 . Par consequent, sauf dans les periodes 
transitoires 87 seules deux inductions fonctionnent 88 . Par consequent, la puissance n'est pas 
simplement issues de la rotation des vilebrequins subsidiaires, mais est au surplus construhe k 
partir de la rotation d'un ensemble autour de Pautre, en stoppage partiel 89. Par consequent, une 
mega-rotation se realise autour de ce point de centre, que Ton nomine armement descendant, et 
produit une mega energie. C'est ce que nous appelons le mouvement Slinky. 
L'interet de la presente specification consiste k construire une descente identique pour chaque 
partie de la pale. L'on voit done, a la suite des figures qu'il se produit un relais entre les 
inductions actives et passives. 

La figure 15 en a ) trois dynamiques de moteurs k pistons differentes. En a 1) Ton retrouve la 
dynamique standard. En a 2) Ton retrouve la dynamique de type orbital et en a3) la dynamique 
a cylindre rotor de notre brevets canadien k cet effet titre Machine energetique II . Dans la 
premiere dynamique, Ton retrouve les trois elements constitutifs de toute machine lorsque l'on 
entend la realiser sou s sa forme dite Motrice, soit la partie compressive 90, ici r£alis£e sous la 
forme d'un piston et d'un cylindre, la partie ligatrice transmittive 91, ici realisee sous la forme 
d'une bielle, et finalement la partie mecanique, realisee sous la forme du vilehrequin.92 
Dans la dynamique dite orbitale, la disposition de plusieurs de ces syst&nes est differente, 
puisqu'ils ne sont pas sur la meme ligne, mais plutot dispose en peripheric Cependant chaque 
systeme est complet, et comporte tous les elements dej&decrits. 90,91,92. Dans la machine k 
cylindre rotor , cependant, le vilebrequin n'est phis actif Celui-ci a en effet ete disseque, et seul 
son maneton est realise de fefon non dynamique par un axe fixe decentre dispose rigidement 
dans le cote du bloc. 100. Contrairement au moteur orbital, le cylindre general de cette machine 
est realise rotationnellement 101 autour d'un axe central 102. Pistons et cylindres parcourent 
done des circonferences differentes 103, qui assurent les expansions et compressions. 

De point de vue de la constitution des elements, l'on voit done que la realisation du vilebrequin 
des exemples precedents a ete faite de fefon confondue avec un autre element, ici, le cylindre. II 
y a par consequent eu une deportation de la position centrale de celui-ci qui resutte en une 
grande perte d'energie. 

En c) , de la meme figure, l'on vok la dynamique par etagement que nous avons produite en 
premiere partie de la presente invention. L'on y voit que la pale n'est pas montee sur un 
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excentrique central, mais plutdt sur un etagement de vilehrequin dont le second joue le role de 
bielle rotative. 

L'ensemble de ces exemples, au surplus des exemples par poly induction d ji comments dans 
les figures pr€ c&ientes, nous am&nent k pointer du doigt la seconde fondamentales de Wankle 
et de ses pr&tecesseurs, qui consiste k avoir k lew insu, diplace le vilehrequin subsidiaire de la 
peripheric vers le centre, et d 'avoir realisi le vilehrequin central, comme dans Vexemple plus 
haut mentionnt, defagon confondu avec un element peripherique, soit la pale, ce qui constitue 
la second lacune fondamentale de ces machines . 

La figure 16.1 montre comment, & partir de machine k pistons standard, en a) l'onpeut 
produire entre deux parties compressives dynamiques, ici deux pistons, des actions en contrario 
en b, en meme sens,en c . Pour rSaliser les machines k contrario, Ton utilise, couptes aMes 
pistons months Tun dans l'autre un vilehrequin dont les portees de manetons seront situ^es 
dans des parties opposees. L'on obtiendra done une action contraire des pistons Tun par rapport 
k 1'autre. Inversement, si Ton dispose les manetons dans le meme cadran et cela avec des 
portees de longueur difiKrentes, tel que montr£ en c, Ton r^alisera simplement une action 
difKrentielle entre les pistons. 

La figure 16.2 montre, k partir d'exemples de machines a'cylindre rotor k pistons, comment Ton 
peut saisir la troisfeme lacune fondamentale des machines de Tart anterieur, cette fois-ci 
dynamique. Comme on Fa vu dans 1'exemple de machine k cylindre rotor plus haut mentionn6, 
Ton a compl&tement soustrait Taction du vilehrequin. Dans notre demande de brevet, machine k 
induction simple, nous avons montre que Ton pouvait redynamiser celui-ci, soit 
r&roiotativemement, soit post rotativement, et produire ainsi des expansions et compressions k 
un rythme superieur a une seule par tout par cylindre. 

En a de la pr£sente figure Ton retrouve done la disposition de base, sans dynamique de 
vilehrequin d%k exposee. En b, de la meme figure, Ton suppose que le vilehrequin 104est 
r6ms6r€ dans la figure, tout en conservant le mouvement rotationnel du cylindre 105. L'on 
suppose que le vilehrequin agit en r&rprotation 106. L'on constatera done une expansion phis 
rapide des parties compressive, et une action a contrario des parties m£caniques ce qui 
augmentera la puissance de la machine. En c ) , de la meme figure, Ton suppose que ce cylindre 
a des chambres fermees. De phis Ton suppose au contraire que le vilehrequin est entrain^ dans 
le meme sens que celui du cylindre, et au surplus, mais k vitesse acc&eree 107, ce qui produira 
aussi expansions et compressions. L'on constatera des lorsque le vilehrequin agit plus 
rapidement et rejoint la prochaine expansion 108, comme dans le moteur rotatif, il rejoint la 
prochaine fece 109. 

L'on remarquera qu'au contraire que d'etre k contrario, cette dynamique n'est que dififerentielle, 
puisque la force sur le vilehrequin se construit par consequent en appui sur une ptece k partir 
d'une pfece. Ceci constitue trds clairement la troisidme lacune de Wankle, la tzoisidme lacune 
fondamentale, qui consiste a avoir r£alis6 une action simplement difi&rentielle entre le 
vilehrequin et la pale. Comme nous l'avons d6jk montr^ les dynamiques birotatives, par 
etagement d'inductions et par poly induction ne realisent pas ces lacunes. Dans les prochaines 
figures, nous montrerons que la dynamique birotative par partie compressive en mouvement 
Clokwise realise aussi les machines sans ces trois lacunes fondamentales. 
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La figure 17 est un rappel de la dynamique Clokwise 1 10 d'une machine de figuration post 
rotative de pale k trois cotes et cylindre de deux. Dans cette dynamique Ton suppose un 
mouvement de pale tits sp&ifique en ce que son aspect orientationnel demeure inchange, 
observe de l'exterieur pendant la rotation de son centre , et que par consequent, comme pour les 
aiguilles d'une montre, en depit du mouvement des aiguilles , Porientation des chiffres ne 
change pas. C'est pourquoi nous avons nomme ce mouvement de pale mouvement Clokwise . 

Dans une machine, si Ton realise une pale avec ce type de mouvement, Ton devra realiser le 
cylindre de fe$on rotationelle 1 12, et dans le cas plus specifique des machines post rotatives, de 
fa?on k contrario du mouvement circulaire de centre de la pale. 

La figure lb a montre par quel type d'observation Ton peut constater le mouvement Clokwise. 
L'on a nomme cette observation, observation d partir du vilebrequin maitre de machines poly 
inductives. Ce type d'observation n'etait evidemment pas possible aux inventeurs de Tart 
anterieur. Dans ce type d'observation, Ton suppose un observateur dispose sur le vilebrequin 
maitre 1 13 d'une machine k poly induction. Ce vilebrequin tant son cadre de stabilhe, Celui-ci 
constatera ce qui suit. Tout d'abord il observera le mouvement en Clokwise des pales qu'il 
observe, et que chaque partie de celle~ci realise un mouvement strictement circulaire, et non 
rotationnel.1 14. En second lieu, iorsqu'ii observera le cylindre, cehii-ci ne sera plus pour hxi, 
comme pour un observateur exterieur fixe, mais plutot en mouvement, et lus precisement en 
mouvement inverse k celui du mouvement Clokwise de pale. 115 

L'on peut encore realiser, m6caniquement et constructivement le mouvement Clokwise rotaivo- 
ciculaire en agrippant dans un etau 1 1 5 le vilehrequin-maitre d'une machine poly inductive et 
en activant le reste de la machine. D£s lors, en effet , si Ton fait tourner P ensemble, Ton 
constatera que les vilehrequins subsidiaires peuvent quand meme etre actives et par consequent 
produire le mouvement Clokwise de pale, 1 16, et que Pengrenage de support, pr£alablement 
non dynamique s,activera , entraioant avec lui la retrorotation du cylindre. 117. L'on pourra 
done par ce stratag£me observer de l'exterieur une parfaite machine rotativo-circulaire de type 
k pale en Clokwise. 

La figure 19 b) montre, en deduction de la precedente experience, la mecanique de base servant 
k realiser concretement le soutient de la machine en Clokwise. II s'agit d'une poly induction 
pour ainsi dire inversee dynamiquement. L'on installe simplement de &9on rotative deux 
vilehrequins subsidiaires 118 munis d'engrenages de support et d'induction confondus 119 
dans le cote de la 

Machine. L'on installe la pale 1 19 sur le maneton de ces vilehrequins. L'on monte par la suite 
rotativement dans la machine un axe de la machine 120 auquel Ton fixera Pengrenage de lien 
reunissant les engrenage de vilebrequin 121 , et le cylindre 122. Le mouvement Clokwise de 
pale entrainera done la retrorotation de Pengrenage central et par voie de consequence du 
cylindre. 

La figure 20 resume rappelles les difficult^ et feiblesses mecaniques des machines rotatives 
standard, consequentes aux lacunes pre-enoncees en a), et montre que toutes ces difficultes et 
lacunes sont surmontees dans la disposition Clokwise. 
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Les lacunes thSoriques plus haut mentionn^es resultent en efifet en des difficult^ bien reelles 
dont les principales sont les suivantes : 

a) une contre force negative sur la partie arriere de la pale en cours de descente 123 

b) une vitesse inegale de deconstruction systemique 124 

c) un surcommandement du vilebrequin, une tiers de tour de pale, nScessitant un tour 
complet de celui-ci 125 

d) une friction accrue de d&otation de la pale sur son vilebrequin, 126 causae par 
r utilisation d'un excentrique 

En resume, done, la pale ne travaille positivement que sur une partie de sa longueur, et ce travail 
demeure in^galement reparti. De plus ce trayail realiser un travail dont la force resultante est 
amenuis^e par la vitesse du vilebrequin et la grande friction. 

La machine est peu efficace. Dans les dynamiques k pale en clokwise /cylindre rotationnel, 
Toutes ces lacunes sont retranch£es et remplacees par. des quality. 

L'on note : 

a) une puissance sur toute la longueur de la pale 127 

b) une vitesse de descente descendante egale en tout points 128 

c) une diminution notable du surcommandement du vilebrequin : un nombre de trois 
explosions par tour de vilebrequin par opposition a deux 129 

d) un efifet de bielie retrouve par la poussee turbinique sur le cylindre 130 

e) une deconstruction systemique k contrario entre le cylindre et la pale 131 

f) 1' absence de toute acceleration et deceleration de toute piece 132 

g) le cylindre rotationnel pourra etre muni de pale et assure le refroidissement et realiser les 
soupapes lumieres dynamiques de la machine. 

La figure 21 montre que la dynamique Clokwise se situe a mi chemin entre les dynamiques k 
piston standard, rotative, otbitale et turbine et a cylindre rotor. C'est pourquoi on les a nominees 
machines rotative-circulaires, ou encore rotativo turbiniques, ou finalement rotative-orbitales. 

En tout premier, notons que les moteurs rotativo circulaires a pale en Clokwise ont une poussee 
franche et egale sur la pale, non seulement semblable, mais meme egale k celle des moteurs k 
pistons 1 33 . Ensuite, 11 faut dire que ces machines tirent leur figuration geometrique des 
machines rotatives de l'art anterieur 134 . II feut ensuite ajouter que ces machines, k mo ins que 
Ton ne les produise k dessein avec engrenages polycames, n'ont, comme les turbines, aucune 
acceleration ou deceleration des pieces tant mecaniques que compressives, 136 . Ensuite , 
comme dans les machines k cylindre rotor k piston k contrario, la combinaison d 5 induction k ete 
faite le vilebrequin horizontalement, ce qui sous entend que le vilebrequin n'a pas ete place en 
peripheric, mais centralement mais aussi que les partie sont k contrario, 137 . Finalement, la 
descente du piston est assez verticale et p&iph&rique, et rappelle celle des moteurs orbitaux en 
une seule pale 138. 
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IJ est presque vrai de dire que cette nowelle machine possede les qualites de toutes ces 
machines reunies sans en posseder les ddfauts respectifs. 

La figure 22 montre que toute induction de premier degre obtenue par observation sur le 
vilebrequin, si elle est r£alis£e dans un rapport d'engrenage de support et d'engrenage 
deduction de un sur un, peut realiser le guidage en Clokwise de la pale par le centre . En a 1 , a 
2 , a 3 , Ton retrouve respectivement des induction de premier de ge par engrenage 
intermediate, par engrenage cerceau, par engrenage talon, toute mont&s avec des rapports 
d'engrenage de un sur un . Ce rapport d'engrenage montre bien, an surplus de Taction 
parfaitement egale sur chaque partie de la pale, Taspect birotatif des machines k pale en 
Clokwise, aspect que Ton ne trouve , sous d'autres formes figuratives, que dans les poly 
turbines, et dans les moteurs k bielle rectiligne. 

En 22 b, Ton montre que les mono induction, ou inductions par poly inductions doivent , 
comme toute induction de laquelle Ton await pas change le rapport des engrenages , etre 
r^alis^e sous leur forme semi transmittive 1 39 , de telle manfere de leur retrancher leur 
propension soil r&rorotative, soft post rotative.. 

La figure 23 a ) diflSrentie les inductions montantes et les inductions descendantes. Les 
inductions montantes sont des inductions de premier degre standard, ou encore ,tel qu'on Ta vu 
dans les etagement d' induction les induction de peripheric , permettant d'assurer le soutient 
orientationnel de la pale. Tel qu'on peut le constater ici, en 140, Ton a une induction montante 
de type mono induction. Nous definissons une induction comme descendante Iorsqu'elle par au 
contraire d'un element en peripheric pour activer un element inferieur ou central En ces cas , 
c'est Tengrenage superieur, le phis souvent de pale qui devient Tengrenage de support de 
Tinduction 141, alors que Tengrenage inferieur, le plus souvent de Taxe central est Tengrenage 
d'induction 142 de cet axe et des elements, couramment le cylindre qui lui sont rattaches. Dans 
la pr&ente figure, dans un but de simplification, Tinduction descendante est aussi une mono 
induction Tinduction, mais ce pourrait etre une poly induction, une induction par engrenage 
cerceau ou toute autre induction. 



La figure 23 b 1) resume les deux principaux types de semi transmission, acceiero-deceierative, 
et en b 2 montre comment les realiser de %on confondue. 

L'on peut realiser T acceleration ou la deceleration de pieces par semi transmission realisee avec 
Taide d'un engrenage interne et externe 143, ou encore par le couplage de deux engrenages a un 
double d'engrenage 144 de differentes grosseurs. Par ailleurs Ton peut realiser Tinversion soft 
par engrenages pignons 145, soft par combinaison d'engrenage externes 146. 

Comme ces deux actions mecaniques seront fiequemment necessaires dans les machines 
rotativo-circulaires, Ton aura interet k realiser ces semi-transmission inverso-acceieratives de 
fa^on confondues, tel qu'en b 1 , ou encore en b2 . 

La figure 24 resume les toois grandes methodes de support des machines rotativo circulaires 
Ton peut considerer que les machines rotativo circulaires sont T expression horizontalisee des 
machines k structures de soutient etagees d&jk presentees par nous-memes. Par consequent Ton 
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aura toujours besojn, pour les realiser, de deux inductions en combinaison, dont tres souvent 
une de type semi transmittive. Nous definissons done les semi transmission comme des 
inductions wees sur elles-memes, de centre a centre. L'on aura compris, attendu le nombre 
deduction de premier degre que nous avons fburni, et le nombre d'induction semi 
transmittives, que les permutations possibles sont vastes et ne peuvent etre presentees ici C'est 
pourquoi nous donnerons les regies generatrices de combinaison de ces inductions. 

La logique de ces regies est la suivante. L'on aura compris que 1'une des inductions contrdlera 
la rotation du cylindre et l'autre le mouvement Clokwise ou planetaire de la pale, et que par 
consequent ces deux induction doivent etre parfeitement synchronises. Elles doivent done 
communiquer par un tiers element, en permettra coordination. Les methodes de soutient, 
montante, descendantes ou par semi transmission pourront done etre realisees par une partie • 
commune, soit par la pale, le vilebrequin, l'engrenage de support. En la partie a ) de la presente .. 
figure , Ion retrouve done un exemple du premier type de combinaison. Par un cote, la pale est 
soutenue par une methode par engrenage cerceau, de rapport un sur un en assurant le 
mouvement Clokwise. Par ailleurs, sur sa seconde fece, elle est munie d'une induction 
descendante assurant la rotation de l'axe de cylindre. Les deux systemes sont done combines 
par la pale. 

En b de la meme figure, l'induction de la pale est realisee par une induction en engrenage 
mtermecliaire. Elle communique avec le vilebrequin, par ailleurs, a partir de ce meme element, 
Ton rattache une semi transmission qui activera rotationnellement le cylindre. Pale et cylindre 
seront done convergeant parce que couples a ce meme element qu'est le vilebrequin. 

En c de la meme figure, les elements seront cette fois=ci relies par un meme engrenage, qui 
servira a la fois d'engrenage de support dynamique a la pale et d'engrenage ou axe d'induction 
au cylindre. En effet, l'on peut voir que la pale est activee par une mecanique semi transmittive, 
et que son engrenage de support est dynamique. Par ailleurs, si l'on realise la retrorotation du 
cylindre, a partir du vilebrequin, Ton peut se servir d'une une semi transmission inversive, 
realisee de facon totalement confondue avec la premiere, ce qui permet de dire que Pengrenage 
de cylindre est un engrenage d'induction, est le meme engrenage que Pengrenage dynamique de 
pale. 

L'on comprend mieux maintenant l'interet du montage par poly induction presente a nos 
premieres figures de montage. En cette realisation 1'induction montante de pale est exactement 
la meme, en sens inverse que 1' induction semi transmittive et inversive de cylindre, ce qui rend 
le nombre d pieces fort restreint. L'on trouvera, a la toute fin du present expose, d'autres 
exemples de combinaison qui respectent tons la meme idee associative de fonds, a savoir que 
les parties inductives sont necessairement liees par l'un ou l'autre des composantes mecaniques 
de la machine, pale, vilebrequin ou engrenage de support 



La figure 25 precise les mouvement a contrario et en meme sens pour les machines a 
mouvement Clokwise / cylindre rotationnel post rotatives et retro rotatives. De meme elle 
montre que les machines a mouvement de pale en Clokwise sont realisable pour toute figure de 
machine 



76 



WO 2005/073512 



PCT/CA2004/001615 



Ena)l 'on a la machine de figuration post rotative de pale en trois cotes , cylindre en deux. 
En b) Ton retrouve la machine retrorotative triangulaire. L'on note que dans le cas des machines 
retrorotative, le cylindre demeure rotationnel, mais travaille du meme cot6 que le mouvement 
Clokwise de pale. 

La figure c ) montre une mouvement Clokwise de pale de quatre cote et rotationnel a contrario 
de cylindre en trois 

La figure d ) montre une machine en pale Clokwise de trois cotes, mais cette fois en cylindre de 
quatre, par consequent de figuration retrorotative. Cylindre et pale travaillent done dans le 
meme sens. 

En e ) Ton apercoit une figure post rotative a pale en Clokwise de cinq cotes, et un cylindre en 
mouvement a contrario de quatre cotes. 

En f ) , une figure retrorotative a mouvements en meme sens, de pale Clokwise de quatre cotes, 
cylindre de cinq . 



La figure 26 precise que meme les machines de type birotative, comme par exemple les 
polyturbines en a et en b et les Quasiturbines, en c) sont realisables a la maniere de machine 
rotativo circulates. End), l'on voitaussi que ces machines sont aussi realisables pour tout 
nombre de cotes. Ici la poly turbine rotativo-circulaire a une structure palique a six cotes dans 
un cylindre rotationnel triangulaire. 

De plus, si Ton observe les sequences presentes en a) et b) , Ton notera que , comme pour les 
machines standard, divers niveaux de rotativite' peuvent intervenir pour une meme machine. En 
a ) , la structure palique n'est pas rotationnelle, elle realiser simplement son aspect losango 
carreoide alternativement, et est comptetee par rotation du cylindre. 

En b, Ton notera les deux vilebrequins supportant la structure palique sont strictement 
rotationnels, ce qui force la realisation du passage alternatif losango- carre de la structure pale a 
se realiser a travers une certaine rotation, non planetaire cependant. Cette rotation est completee 
par la rotation du cylindre. 

La figure 27 montre que les dynamiques nrtative-circulaires peuvent elles aussi, k partir des 
m&aniques de correction deji commentees par nous-memes, notamment par Putilisation 
d'engrenages polycam^s, pour les machines standard, etre r^alis^es de fefon 
acc61ero/d6c616ratives. En ces cas les courbures des cylindres seront modifies. 

La figure 28 montre que les machines rotatfvo-circulaires peuvent etre realisees avec diff&ents 
types de pale. En a), Ton retrouves les figures de pales standard 

En b) la structure compressive est constitute de pales unitaires k mouvement Clokwise agissant 
en combinaison avec le cylindre pour former des compression soft entre elles m&ne et 
I'exterieur , ou entre elles meme et le cylindre au centre de la machine. En ce dernier cas, la 
compression r^alisee par cet ensemble sera du double des compressions normales et la machine 
pourra par consequent &alier une g&ance des gaz diesel. 
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En c), il s'agit simplement de rappeler que la structure de compression peut aussi etre k 
structure palique, tel que montre k la prfc&iente figure. 

La figure 29 rappelle nos premieres dynamiques k ce sujet et montre que les machines k 
mouvement Clokwise de pale peuvent avoir divers degr6s, 

En a ) la pale sans action orientationnelle, et a par consequent un mouvement clokwise, Taction 
positionnelle de celle-ci etant circulaire. En b) la pale a une action orientationnelle Clokwise et 
positionnelle rectiligne, En c) elle a une action orientationnelle Clokwise et positionnelle quasi 
triangulaire.. Finalement en d) son action orientationnelle demeure Clokwise, mais son action 
positionnelle, puisque le vilehrequin en est plus allongee, est couplfe non pas k une action du 
cylindre simplement rotationnelle, mais k une action du cylindre plan&aire. 

Toutes ces machines sont par consequent une meme generation de machine, tantdt augmentee 
de degr£ par la rectilignisation ou une g£om£trisation ici, par triangularisation de la course 
positionelle de la pale, tel qu'en b et c, tantdt par une augmentation du degre du cylindre. 

L'ensemble de ces dynamiques de difffrents degr£s, montre bien que les machines rotativo 
circulates forment une categorie de machines ayant des caracteristiques g£n£ratives qui leur 
sont propres. Dans tous ces cas de machines, le vilehrequin ma&re est confondu au cylindre. 

Dans la figure 30, Ton montre que la polycamation des engrenages d'induction ou de support, 
peut etre r£alis£e non pas pour acceierer et d6c£16rer le mouvement positionnel de la pale, mais 
pour modifier alternativement le mouvement orientationnel de la pale, k rendant ainsi en 
Clokwise oscillatoire. Ceci est possible par une relation d'engrenages de support et d' induction 
toujours dans un rapport de un sur un mais, cette fois-ci, de nature polycamee. 

Au surplus, dans cette figure, Ton montre que Ton peut par ensemble de pales unitaire r£aliser 
la compression de machines k cylindres impairs. Ici, pendant que Tune des pales est en 
compression, Pautre sera en depression. L'on remarquera aussi Taction oscillatoire contraire 
des pales. 

La figure 31 montre que comme pour les* machines standard, Ton peut realiser la machine avec 
inversion de la dynamique des parties compressive centre peripheric En consequence, ici ce 
sera le cylindre sera en mouvement Clokwise et la pale en mouvement rotationnel. II est k noter 
que, comme nous le montrerons phis abondamment k la fin de la presente invention, 
Torientation des parties sera compiementaire et que la mecanique sera celle de la contre partie 
materielle 

Une seconde consequence de cette inversion consistera en ce que les figures post relatives 
ainsi produces , au surplus de, necessiter des mecaniques retrorotative, realiseront des 
dynamiques en meme sens, alors que les figures retrorotatives, tel que montre en b, realiseront 
des dynamiques a contrario. 

La figure 32 montre que meme de fhfon inversee, le cylindre peut , comme la pale, etre en une 
seule piece muMfaciee, en a ) en plusieurs pieces uni faciees, en b ) et en structure palique 
externe. Enc) 
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La figure 33.1 montre les trois dynamique par pale planetaire / cylindre fixe, en a , pale 
/cylindre rotationnels, en b, et pale en mouvement clokwise /cylindre rotationnel en c ) 

La figure 33.2 montre que Ton peut aller phis loin en variant les dynamiques de telle manfere 
de erealiser des explosions et expansion en des endroits diff&rents de ceux des figures 
precedentes. En a) une dynamique standard de pale en deux cotes cylindre en un. 

En b), la pale de cette machine ne realise cependant pas un mouvement Clokwise. Ici 
T explosion se fait a trois endroits difffcrents, bl, b2, b3 et non k un seul comme dans la 
dynamique standard. 

Inversement, en b ) la figure montre que Ton peut suppose, pour un meme type de figure, un 
mouvement r&ro-rotationnel plus lent de la pale qu'en b , mais plus rapide qu'en a ) un 
mouvement post rotationnel du cylindre permettant de combler cette alteration- L 'explosion se 
fera ici par consequent en cl et c 3 

Enfin, en c) Ton suppose la mecanique a cylindre fixe, ou la force r6alis& est neutre 

La figure 30 donne d'autres exemples, cette fois-ci avec une pale de trois cotes et un cylindre de 
deux, de la rSgle que nous nommerons rdgle de contrepartie rotationelle. 

La figure 33.3 montre pour une meme figure materielle de pale en trois cotes cylindre de deux, 
telle que montr^e en a) des dynamiques difl&rentielles anterieures en b, des dynamiques 
diflgrentielles posterieures en c. En a, le moment d'explosion est en a 1 En b , les explosions 
successives sont en bl, b2, b3, b4 , et en c, cl, c2, ,c3, c4. 1'on notera en b, comme en c , que le 
cylindre se deplace dans le meme sens que la pale , Tune r&rorotativement, et F autre post 
rotativement ,et c'est pourquoi nous dirons ces dynamiques de type compressives. C'est 
pourquoi Ton dira que la machine ne produit qu'une force differentiate entre ces partie. 
Cependant comme, le lieu de la prochaine compression sera depasse celui de la prochaine 
compression standard, Ton dira que cette machine est diffSrentielle post&ieure. 

Ensemble des figures relatives awe machines rotativo-circulaires ou rotativo orbitales. 

La figure 33.4 montre qu'un autre dynamique est possible, et que cette dynamique permet de 
realiser un mouvement k contrario du cylindre et de la partie compressive, tel que nous Tavions 
preaiablement montre pour les machines a cylindre rotor. Chaque figure correspond a la suite 
des concessions successives de la machine. L'on notera en eflfet dans cette figure un 
mouvement planetaire postrotatif de la pale et un mouvement retrorotationnel du cylindre, et 
que par consequent ces deux parties r£alisent un mouvement qui sera dit Moteur, ou a contrario. 

La figure 34 montre ce que Ton appellera la r£gle de contre-partie cylindrique. Cette rtgle 
montre comment toutes ces mecaniques d'apparence differentes sont comprehensibles k partir 
d'une meme logique. Cette rSgle peut etre enoncee de la fafon suivante : pour toute machine 
d,un nombre de cotes donnes, il existe , tors de sa realisation standard, k pale planetaire et 
cylindre fixe, un nombre de degres de rotation de Texcentrique pour chaque lieu de nouvelle 
expansion. Toute alteration en diminution de ce nombre de degres devra etre compense en 
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contrepartie par une rotation ou une retrorotation du cylindre. En d'autres termes, le cylindre 
devra lui de meme se trouver, par rapport a la pale dans une position identique a celle qu'il 
aurait eu sans ces alterations. 

Donnons un exemple. L'on sait que l'explosion dans une machine standard de pale a trois cote 
et cylindre de deux aura lieu apres cent quatre vingt degres de tournage du vilebrequin. Or si 
1 on determine que la prochaine explosion aura lieur a cent vingt degres seulement, l'on devra 
calculer la difference des angles correspondant a l'explosion standard, et cehii de la nouvelle 
explosion projetes. L'on airive ici a soixante degres de mois,. L'on devra done eflfectuer une 
regularisation mecanique et imprimer au cylindre une retrorotation de soixante degres. Si Ton 
realiser ainsi la suite des explosion, l'on arrive au mouvement clokwise. 

La.figure 35 montre que cette regie de contre partie est generate, et est applicable quel que soit 
le lieu de nouvelle explosion projetee. Par exemple en a ) le lieu de nouvelle explosion projete 
est a cent degres, soit quatre vingt degres de moins que le lieu standard. La regularisation 
mecanique sera done d'imprimer qu cylindre une retrorotation de quatre vingt degres. 

En b) le lieu projete de nouvelle compression est a 270 degre, soit quaire-vingt dix degres de 
phis que le lieu standard. La regie de regularisation edictera done une correction de la 
dynamique du cylindre en hii imprimant une post rotation de quatre-vingt dix degres. 

La figure 35.4 donne un premier exemple de dynamique plus complete permettant de faire 
apparaitre ces figures que l'on nommera, par opposition aux figures dites materielles, les figures 
wrtuelles. Dans le premier cas, la figure reelle est de type post rotative a pale de deux cotes, 
1 ensemble tournant et realisant une figure virtuelle retrorotative a cylindre triangulaire. 

Comme nous l'avons montre aux figures precedentes, il est possible de realiser le lieu de 
nouvelle compression a tout nouvel angle, et de le corriger par une regularisation cylindrique 
Cependant, puisqu'il s'agit ici de machines motrices, il est important de preciser pour ces 
nouvelles machines, types de mecaniques qui seront utilisees pour soutenir les pales, et 
cylindres, de meme que les emplacement des embouchures d'entrees et de sorties des gaz, de 
meme que de fixation des bougies ou autres accessoires. Pour ce mire, il est done pertinent de 
proceder a une observation du comportement de la pale, independamment du cylindre. 

Ce feisant, l'on constatera que 1'attribution d'un nouveau lieur d'explosion forcera 
obhgatoirement une figuration dynamique de la pale differente de sa figuration materieHe Cette 
nouvelle figuration, pour les raisons que nous avons precedemment donnees pourra etre etablie 
de telle maniere de pouvoir etre realisee en un, deux ou trois tours. 

L'on constatera done qu'en detenmnant le lieu de prochaine explosion de telle sorte que ce 
nouvel angle projete puisse Stre une fraction assez simple de trois cent soixante degres, par 
exemple de un sur trois, un sur quatre, sur cinq, six, l'on permettra a la pale de realiser une 
figure virtuelle equivalente a l'une des figures de bases des machines rotatives. 

Dans l'exemple ici donn6, l'on projette une explosion a chaque cent vint degres. Et l'on realiser 
par consequent la pale de telle maniere qu'elle realise cette figure virtuelle , ici triangulaire tout 
en realisant la rCgularisation dynamique du cylindre . 
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L on dort done necessairement distinguer les figures matinelles des figures virtuelles. Dans cet 
exemple, comme nous l'avons dk, la pale et le cylindre materiel, realisent une figure de type 
post rotatif de pale a deux cotes, cylindre d'un cote\ tel que montre" en a). En b, l'on voit que la 
figure virtuelle que la pale realisera sera celle d'un moteur triangulaire. Mue exactement par la 
meme mecanique que cette figure r&rorotative en effet, la pale se deplacera de facon identique. 

Pour compenser cette figure de rotation planetaire de la pale, Ton actionnera le cylindre 
materiel en ajustant chaque angle et a chaque moment selon la procedure enoncee a la 
pr&Sdente figure. Le cylindre tournera done de deux tiers de tours pour chaque tiers de tour de 
pale. Cette procedure permet done de realiser la machine avec une mecanique retrorotative et 
simuKanement avec une figuration reelle post rotative, dont la compression sera meMeure.' 

• 

Comme on peut le remarquer, pale et cylindre toument dans le mSme sens, ce qui rend la 
machine simplement differentielle, ici posterieure. 

La figure 35.5 donne un second exemple de figure matenelle et virtuelle. L'on doit realiser la 
machine avec une specification de la figure virtuelle, puisque , comme on le verra, d'une part, la 
mecamque sera celle de la figure virtuelle, et d'autre part, la position des bougies et entrees et 
sorties de la machines sera aussi Valise en respectant la figure virtuelle. Dans cet exemple la 
ngure inatenelle sera celle d'une machine post rotative a pale triangulaire et cylindre en double 
arc tel que montree en a ) Cependant, tel que montre en b ) la figure virtuelle sera celle d'une 
machine retrorotative. 

Comme nous l'avons deja mention^, si l'on entendait la chose du point de vue mecanique l'on 
pourrait au contraire dire que la figure matenelle est la seconde, puisque la mecamque ' 
permettant de soutenir la pale sera necessairement celle de la figure virtuelle. Comme 
precedemment, si l'on ajuste a chaque phase de son deroulement le cylindre avec I'angulation 
corngee l'on obtiendra un cylindre rotationnel, qui permettra la conjunction des figures reelles 
et virtuelle, que l'on appellera la course synthetique. Une figure matenelle de machine post 
rotative de pale triangulaire avec cylindre en double arc sera realisee simultanement a la forme 
virtuelle d'une machine triangulaire retrorotative. Comme dans le premier cas, cette figure se 
situer dans l'aire des machines differentielles anteneures. 

La figure 35.6 reexpose la suite des positions d'une machine a mouvement en Clokwise 
tamme on peut le constater, l'originalite de ce type de machine est de decrire un point limite 
entre deux aires de la gamme chromatique des machines rotative. En ce point, l'on retrouve la 
particularity survante que le nombre de cotes de pale est identique a celui du cylindre virtuel 
Les explosions ou compressions se font en effet, par exemple ici, sur chaque cote" d'un triangle 
virtael pour une pale virtuel. L'on voir pour chaque figure en a et b , que le nombre des cotes 
reels de la pale est egal au nombre des cot6s du cylindre virtueL ce qui constitue 1'originalitf de 
la machine, celle-ci n'etant pas realisable strictement reellement. 

La figure 36 montre que Ton peut inversement, diminuer le nombre de cotes de la figure 
virtuelle par rapport a la figure standard, ce qui sous entend, dans la mesure ou les compressions 
seront successives, que l'on realisera une forme virtuelle differentieUe posterieure. Ici, par 
consequent, l'on realise une machine de forme reelle post rotative a pale triangulaire et cylindre 
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en double arcs, de telle maniere e realiser virtuellement une machine post rotative d'un seul 
coto. Cette realisation permet, a toutes fins pratique de soustraire le vuebrequin, ne realisant les 
parties compressives que de stricte fecon rotative. 

La figure 37.1 montre que par consequent Ton peut en additionnant ou soustrayant d'un cote le 
cylindre virtue!, transferer un machine post rotative, en machine retrorotative et inversement 
Ici, la meme machine post rotative a pale triangulaire peut devenir une machine post rotative 
synthetique a cylindre virtuel de un coto, ou retrorotative synth&ique, a cylindre virtuel de 
quatre cotes. 

La figure 37.2 montre que ceci est vrai pour toutes les formes de figures. L'on a ici, a titre 
d'exemple, en a, une machine a pale triangulaire, en b une machine a pale carre, en c) une 
machine a pale en cinq. 

La figure 37.3 montre que les realisations de figures synthetiques sont aussi vraies pour les 
machines retro rotatives que post rotatives . En a) l'on peut apercevoir une machine post 
rotative realiser une forme retrorotative de cylindre virtuel, alors qu'en b, l'on voit une machine 
retrorotative materielle, realiser une forme de cylindre post rotative virtuelle. 

La figure 38 montre que les realisations, pour une meme figure materielle, de figures virtuelles 
ne sont pals limitees aux figure d'une nombre de cotes inferieur ou superieur de un. Ici, l'on 
realise, a titre d'exemple, une machine post rotative de pale triangulaire avec une forme 
virtuelle de cylindre de cinq cotes. 

Dans la colonne de a ) l'on peut apercevoir la liste des explosion, et l,on peut constater que la 
pale est compatible simultanement avec la forme reelle et la forme virtuelle du cylindre . Dans 
la colonne de b, l'on peut apercevoir les divers moments de passage, en lesquels les pointes de 
pale passe simultanement dans les pointes des cylindres reels et virtuels. Ici, la retrorotation de 
la pale est acceleree, ce qui produit une rotation de celle-ci dans le meme sens que le cylindre et 
pour cela la machine se sitae dans l'aire des machines differentielles anterieures. 

La figure 39.1 montre qu'en realite, l'on peut realiser, pour une meme figure materielle, toutes 
les figures geometriques de base comme figures virtuelles. Par exemple, ici, pour une machine 
post rotative a pale triangulaire, l'on peut realiser, comme nous l'avons deja montre, une figure 
avec un moms grand nombre de cotes, c'est-a-dire differentielle posterieur, ou avec un phis 
grand nombre de cotes, soft triangulares, carrees, hexagonales et ainsi de suite. 

La figure 39.2 montre que cela est vrai pourtoutes les figures, et donne l'exemple d'une figure 
materielle post rotative a pale carree. 

La figure 40 montre que l'on peut realiser le cylindre virtuel d'une machine par realisation de 
chaque lace de celle-ci de fecon non successive, par sauts. 

Par exemple, l'on pourra, pour une machine a pale triangulaire de type post rotative, realiser 
cette machine en localisant chaque compression par sauts de feces eludees. Dans le'present 
exemple, l'on organise la dynamique de la pale de telle maniere non seulement qu'eUe realise 
une figure virtuelle en huft cotes, mais au surplus qu'elle ne le fosse pale par feces successrves 
mais plutdt par saut de deux faces eludees a la fois. La pale realisera done ici des rapprochement 
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de sa figure virtuelle en partant a travers la suite des feces suivantes : I, IV, VII, n, V, VIII, III 

1 VI » 

La figure 40.1, doune la suite, pour un tour de toutes les positions de compression et 
d'expansion de pale. II est important ici d'effectuer les quelques commentaires suivants. Le 
premier consiste a mentionner que la realisation de cette figure virtuelle permet plusieurs 
explosions par tour, qui ne serai realisable normalement que par une figure a huit cote, et qui 
par consequent ne donnerait que de petites explosions. La seconde consiste a dire que ce feisant, 
Ton reussit a placer chaque compression successive dans la zone a contrario. En effet, si l'on 
observe le deroulement de la sequence de la pale et du cylindre, Ton remarque qu'ils travaillent 
en sens oppose; ce qui assure a la machine, par une force a contrario, une puissance motrice 
importante. Une troisieme observation consiste a noter que le mouvement de chacune des 
compressions et expansion est alternate et est assimilable au mouvement en Skliny, ou encore 
a un mouvement en mufti Clokwise successif, mouvements deja commented par nous-memes 
pour les machines a piston, et qui trouve ici sa realisation pour les machine rotatives. Ce 
mouvement assimilable a un mouvement en Clokwise successif permet une expansion plus vets 
le centre que dans les machines rotatives standard, dont Pexpansion pivote autour de centre 
avant de le realiser. L'expansion, ici, au surplus, ne prendra pas trous quart de tour, comme dans 
les machine rotative, mais seulement un quart de tour. La machine pourra done fecilement etre 
realise de type quatre 3e temps en choisissant les sequences pair pour les explosion et les 
sequences impairs pour les evacuation et admission ou inversement. 

La figure 41.1 rappelle la dynamique slinky pour une machine a cylindre rotor, cette dynamique 
realisant une course par saut des parties. 

La figure 41 2 montre que, puisque les courses des feces non successives sont possibles, les 
suites de courses synthetiques, que nous nommerons aussi courses reelles, sont multiples pour 
une meme figure virtuelles. Par exemple, ci, l'on montre que diverses course virtuelles de la 
pale permettent de realiser une figure virtuelle de cinq cotes pour une figure mateiielle post 
rotative de pale a trois cotes. 

Dans les figures suivantes, nous montrerons que selon la course synthetique choisie pour de 
memes figures reelles et virtuelle, l'on realiser des machines fort differentes, puisque certaines 
d'entre elles se sftueront dans l'aire des machines differentielles anterieures, d'autres dans 
l'aire des machines a contrario, et d'autres dans l'aire des machine differentielles posterieures. 

La figure 42.1 elargh done la regie de construction de la rbtativite du cylindre en edictant que 
l'on doit tenir compte non pas de la figure virtuelle, mais bien de la course virtuelle de 
realisation de cette figure. Des lore la difference de degre des premieres compressions 
successives materielles et virtuelles, et Tangle de celle-ci, seront appliques au cylindre. 

Dans l'exemple de lapresente figure, la figure virtuelle de cinq cote est realisee de fecon 
successive, ce qui force le emplacement de la pale et du cylindre dans le meme sens , et realise 
une machine differentielle anterieure. 

La figure 42.2 realise une course synthetique, reelle, non successive, et dont les sauts sont 
realise de telle maniere de se situer dans l'aire a contrario de la machine. Ici, l'on elide par 
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consequent une face virtuelle a chaque compression. Tel que montre en b, la machine suit la 
sequence, 1 : 1, IH: 2 ,V:3 H:P4,IV:5 

L'on doit done caracteriser la machine selon ses criteres de forme reelle, de forme virtuelle, et 
de sequence synth&ique. L'on pourra dire que cette machine est de type P 3/2 ; 5 ; 1 : contrario 
, ce qui s'entendra pour signifier que la machine est une post rotative de trois cotes sur deux, de 
cylindre virtuel de 5 cotes, et de saut de un cot£ 61ude\ L'on pourra meme la specifier a 
contrario. 

La figure 42 ,3 montre les memes formes replies et virtuelles, mais, encore une fois avec une 
course synth&ique differente. Ici, le saut est de deux la sequence est done la suivante, 1:1 IV • 
2,11:3, V4,IH5 

Comme on pent le constater, ce n'est phis tant la forme virtuelle qui viendra d£6nir l'aire de la 
machine, mais la course synth&ique sur cette forme. Ici, la course synth&ique fait apparaitre la 
premiere explosion se situant dans une zone en deca du point d'explosion tors de la realisation 
standard, et anteneur au point zero, la machin est done differentielle posteneure, et tel qu'on 
peut le constater, puisque le cylindre et la pale agissent post rotativement dans le meme sens, la 
puissance en est r&luite, puisqu'il y a la un contradiction meauuque avec le sens unique que 
doit avoir une explosion. 

La figure 43 resume les trois pr&edentes figures et met en lie de facon concise la course 
synth&ique et Fappartenance d'une realisation a une aire ou a une autre. . 
En a Ton a une course successive, dont la premiere compression se situe dans l'aire 
differentielle anterieure, 

En b, la course synth&ique realise une machine de l'aire chromatique dit a contrario, et sera de 
categorie Motrice. 

En c, la machine realise une course synthetique dont la premiere compression se situe dans 
l'aire differentielle posterieure. La machine sera Compressive. 

La figure 44 montre que certaines figures, dont le nombre de cotes est pair et assez bas, 
ramenent des figure inferieures. Par exemple ici , la figure virtuelle en six cotes, permet une 
sequence de faces successives en a ) En b , cependant la sequence avec un saut, nous fait 
retomber sur la dynamique Clokwise, alors que la sequence avec deux sauts en c ) , nous fait 
retomber sur la dynamique standard. 

La figure 45 montre diverses courses reelles d'une figure virtuelle de sept cotes pour une figure 
matenelle post rotative de pale a trois cote's. L'on peut y retrouver, de un a sept pour chaque 
figure, la suite des compressions. Comme preceMemment, les premieres courses synthetiques 
donneront lieu a des machines differentielles anterieures, la sequence avec deux faces eiudees 
donnera lieu a une machine de type a contrario, et les autres sequences, des machines 
differentielles posterieures. 

La figure 46 montre diverses courses reelles d'une figure virtuelle de huh cotes pour une figure 
matenelle post rotative de pale a trois cotes. Comme dans la figure precedente, l'on peut y 
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distinguer les courses synth&iques qui donneront lieu a des machines differertielles, 
anterieures, ou posterieures, ou a des machines a contrario, ces demieres produisant Yeffet 
Moteur. 

La figure 47.1 montre que plus le nombre de cotes augmente, plus le nombre de course 
possibles augmente, et par consequent de courses a contrario. 

Ici la figure virtuelle de quatorze a quatorze cotes pour une figure reeUe post rotative de pale a 
trois cot6s. 

La figure 47.2 rappelle que chaque figure de pale materielle a son aire specifique et que plus la 
pale a de cotes, phis Paire a contrario est restreint. * 

La figure 48.1 resume les demieres figures, et montre, en une seule figure que plusieurs figures 
virtuelles sort possible pour une meme figure materielle, et que plusieurs course synthetiques 
sort possibles pour chaque figure virtuelle. 

La figure 48.2 montre , pour un tour , cette fois-ci , une figure materielle post rotative de quatre 
de trois cotes de pale et cylindre, realisee sur une structure virtuelle de dix cotes. La course 
syrtltetique par sauts de trois feces permet de realiser la premiere compression et explosion, et 
les suivartes, dans une partie a contrario de .a machine. Comme on peut le constater l'on realise 
10 compressions pour chaque demi tour de pale, et tiers de tour de cylindre, par consequent, si 
la machine est tealisee en quatre temps, dix explosions par tour de pale, ce qui correspond a un 
moteur a piston en V de vingt pistons, soit pratiquemert trois bons vieux V 8, ou deux bons 
vieuxV12. 

La figure 49.1 montre, inversement, que plusieurs figures materieUes sort possibles pour une 
meme figure virtuelle, et que chacune possedera une aire a contrario preferable. 

La figure 49.2 montre la gamme chromatique d'une machine a figure materielle a pale de trois 
cotes, et cylindre de deux L'on peut y voir les aires diflerertielles anterieures, se realisart 
lorsque l'explosion adviert avant le moment clokwise de la machine. L'on peut y voir les aires 
dites differertielles posterieures, se realisart lorsque le moment d'explosion est posterieur au 
moment d'explosion standard. En dernier lieu, l'on peut y voir les aires a contrario, se realisart 
lorsque le lieu de premieres explosions se realise entre les lieux clokwise et standard. 

La figure 50.1 montre les specificites des mecaniques de ces machines. L'on peut en general 
dire que ces machines pourrort etre activees par des mecaniques similaires aux mecaniques des 
machines rotativos circulaires a mouvement clokwise, et tenant compte cependant de realiser le 
mouvement de la pale de telle sorte qu'elle produise le mouvement a la fois les figurations 
teelle et materielle, si la machine est produite en Slinky et virtuelle et materielle si elle produit 
les compressions successives. 

Dans les deux cas, l'on realisera les manetons portees des machines de telle maniere que leur 
longueur soit equivalerte a celle des figures materielles, lorsque realisees de fecon standard, et 
aussi de telle manieres qu'elles realisert les rapports de toumage et de retrorotation des figures 
virtuelles ou reelles selon le cas. 



85 



WO 2005/073512 



PCT/CA2004/001615 



Par exemple, dans le cas de la mecanisation de la figure 42.2 et 33.4 , l'on realisera la machine 
avec les meme longueurs de manetons que la figure materielle ost rotative de pale trois cote et 
cylindre de deux. 

Par ailleurs, Ton realisera la mecaniques orientationnelle de la figure 42.2 avec l'aide d'une 
mecanique retrorotative, imitant celle d'une machine a cylindre de cinq cotes, augment* de 
nombre de degres supplementaires a combler par la forme triangulaire et non carre de la pale. 

Dans les deux cas, l'on notera que ce feisant l'on ameliore grandement la poly induction, et 
augmentant la portee de celle-ci , ce qui a pour effet de rendre positifmeme la partie arriere du 
mouvement de pale, qui ne demeurera plus ainsi en simple blocage, mais agira dynamiquement 



La figure 50.2 montre, comme pour les machines standard, les machines en clokwise peuvent 
non seulement etre realisees de fecon inversees, mais aussi de fecon bi fonctionnelle. 

La figure 50.3 distingue, pour l'ensemble des realisations les gamines chromatiques 
differentielles retrorotatives, dififerentielles post rotatives et a contrario, pour une machines qui 
sont eUes-memes virtuelle. Cette gamme chromatique se compose des principaux points 
survants, soit des machines a cylindre et pales rotationelle, des machines a cylindre en 
Clokwise, des machines a cylindre rotor planetaire. Les interphases entre ces points constitutes 
les parties differentielles, a contrario, ou diflferentielle posteneures de ces machines. Ces 
constatations constituent un avancement certain dans la connaissance de ces machines, qui 
anterieurement n'ttaient constitutes que de deux possibility polaires, soit le point octave et le 
point standard, que l'on dira le point quinte. L'ajout du point clokwise, qu l'on dira le point 
tierce, permet non seulement de constituer les aires de ces machines, mais aussi de realiser un 
progression rationnelle entre celles-ci, comme dans la gamme des couleurs, la gamme 
diatonique musicale, ou dans d'autres gammes. Les parties ne se comprennent phis de fecon 
successive, discrete et isolee, mais de fecon rationnelle, par leurs rapports a une meme 
fondamentale, le point zero. De phis, au point de vue dynamique, la realisation d'une machine 
selon sa course synthetkroe, done, non seulement simultanement virtuelle et reelle, mais au 
surplus, par sauts, permet de tirer des gammes des rapports melodiques qui donnent a la 
machine sa vivance, une dynamique plus profonde, mo ins mecanique et plus reelle 
rationeUement parlant, et dans le sens hegelien ou cartesien du terme. En ces cas, la logique 
mecanique ressemble aux arts, puisqu'eUe permet de realiser des hens d'entendement a partir de 
donnees materielles, qui finalement sont phis reelle que ces donnees meme. 

La figure 51 montre les qualites d'une machine a cylindre virtuel en huh et a saut de deux, par 
consequent de mouvement a contrario. Tel qu'on peut le constater, ici, les parties travaillent a 
contrario. Deuxiemement, comme dans les machines a mouvement en Clokwise l'efifet de 
bielle est realist par la rotation du cylindre. Troisiemement, comme on peut le constater en c la 
fin de l'expansion est passablement verticale par rapport a l'expansion d'une machine standard, 
ce qui respecte mieux ramorphie de 1'explosion. 

La figure 52 resume les quatre types de mecanisation possibles pour les machines rotative 
circulates , soit en a ) par mtcanique reeUe du mouvement virtuel de la pale 
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par mecanique semi-tranmittive du cylindre rotationnel, en b) par mecanique reelle du 
mouvement virtuel de la pale par mecanique descendante de mise en rotation du cylindre , 
en c ) par mecanique semi transmittive de la pale par mecanique semi transmittive confondu 
du cylindre , en d ) par mecanique semi transmittive de la pale par mecanique descendante du 
cylindre rotationnel 

La figure 53 montre que chacune de ces mecaniques et semi transmission peut elre standard, ou 
de type poly inductif. 

La figure 54 montre que Ton peut augmenter l'efficience des machines differentielles a pistons 
en les realisant avec des cylindres rotor ou les pistons superieur ajoures. De la meme maniere 
l'on peut ajourer le cylindre rotationnel vers le cylindre exterieur fixe. De cette maniere la 
compression sefaita partir de trois parties, et la puissance sur la pale est des lors realisee en 
appui sur le cylindre exterieur ce qui retranche l'effet contradictoire de la poussee strictement 
differentielle. 

La figure 55 est un exemple de mecanisation de machine rotative circulate en lequel Ton 
emploie une semi transmission poly inductive en a , et une induction descendante mono 
inductive .en b 

La figure 56 montre quelques autres combinaisons, parmi les centaines possibles. 
II est done important de constater que ces assemblages d'induction sont exemplaires. Toute 
induction de ceux-ci pourra etre remplace par toute autre induction, selon le cas, standard, semi 
transmittive, montante ou descendante . En al , l'on a une semi transmission poly inductive 
commandant la retrorotation du cylindre , realisee de facon confondue avec une poly induction 
fixe bl , commandant faction clokwise de la pale. 

En a 2, l'on a une action poly inductive de la pale, et en b 2.1 une action descendante mono 
inductive du cylindre Enb2.2 , Taction commandant le cylindre est semi transmittive a 
pignons. 

En a 3 , Taction semi transmittive poly inductive commande a la fois le cylindre et Pengrenage 
de support dynamiquede la poly induction montante de pale, enb3, , 
En a4, la poly induction montante de pale entraine une poly induction descendante de cylindre 
en b 4 .En a 5 , un induction semi transmittive a engrenage pignons entraine simultanement le 
cylindre et 1' engrenage de support de l'induction montante semi tranmittive par engrenage 
cerceau en b 5 En a 6, la semi transmission d&loublee entraine a la fois le cylindre et 
1'engrenage central dynamique d l'induction montante par engrenage central dynamique en b 6 

La figure 57 montre que le mouvement clokwise est aussi possible peripheriquement. 

La figure 58 montre que le mouvement clokwise peut are realist de fecon bi-fonctionnelle, le 
cylindre externe, et la sous pale interne etant strictement rotationnelle, et la pale en mouvement 
clokwise. 

La figure 59 montre en a que l'on peut realiser de facon simplified la segmentation des 
machines relatives par l'utilisation de segments en U , 300 inserts dans les pointes des pales, de 
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telle manieres que leurs parties terminates 301 se touchent les unes les autres, ou encore te 
qu en a 2 touchent aun segment circulate central 302.. En 1 3 , l'on voit que ces segmente en 
U peuvent aussi etre dispose dans le cyhndre , de teUe maniere a la fois enrober partiellement la 
pale,. En ces cas, ceux-ci seront completes par des segments 304 rappelant la forme de la 
course de la pale, disposes dans les cotes de celles^ci 

En b de la meme figure , l'on montre comment realiser la machine avec le recours a un 
vilebrequin plutot qu,un excentrique, en ajourant la pale de telle mani're a laisser passer le 
maneton du vilebrequi n et en refermanr ^extrusion par une partie complementaire de pale 505 

En c de lamgme figure, l'on montre que l'on peut realiser la pale rotationnelle des machines a 
cyundre en mouvement clokwise en la construisant a la maniere d'une pale de turbine L'entree 
des matures par le centre 306 produira par consequent une premiere rotation de la pale a la 

de^r Ct S ' Y eChaPPaDt 307 entraineront fes ^y«»driques 

Inversement si les substances soient inserees par l'exterieur 308 , la turbine agira alors comme 
une fort concentrateur de matieres 409 , et comme une propulseur. 

La figure 60 montre d'autres mecaniques possible, qui relevent, encore une fois des regies de 

^Z™^ U f ^ hm ^ Bt de que ces assemblages deduction 

sont exemplaires Toute mduction de ceux-ci pourra etre remplace par toute autre induction, 
selon le cas, standard, semi transmittive, montante ou descendante Ici, dans les trois cas, 
1 induction montante est une polyinduction. En a, les engrenages d'induction 400 sonTappuyes 
sur leur engrenage de support 401 et sont couplees a une seconde serie d'engrenages quiseront 
des engrenages de support peripheriques 402. Les manetons, 403, supportanTlapale 404 seront 
done couples aux engrenages d'induction par le recours a cette seconde serie d'engrenages Ces 
dermersactiverontretroactivementl'engrenage d'induction de cylindre 405 . 

En b , la poly induction active la pale, 406 et est relive a une semi transmission par pignon 
mversive 407, activant le cylindre . En c, l'engrenage de cylindre original 408, est couple a un 
engrenage interne 408, ce qui permettra de realiser le cylindre de fecon planetaire. 

^S^- 62 A mo 1 nte 4 les Ifuned'ordre semantique surmontees par nos travaux relativement 
aux machines ^ cylindre planetaires, il y a erreur de sens et omission ou contradiction de 
mecanisation. En effet, le sens correcte de ces machine est complementaire au sens de leur 
conteepartie, et la mecanique ne doit pas etre celle de la figure , mais bien ceUe de la centre 
partie. Une correcte comprehension de ces elements permet, comme nous l'avons montre, de 
realiser le cylmdre de %on bifonctionnelle. ' 

J) Relativement aux machines a pales et cylindre rotationnel, le sens de ceUes-ci doit 
etre inverse puisque selon la regie que nous avons donnec, la prochaine expansion 
se feisant au meme endroft, la pale doit realiser une retrorotation de cent vmgt 
degrfe, et le cylindre rotationnel doit subir une retrorotation de cent quatre vint 
degrfe. Cette reorientation de la machine permet de la considerer comme la 
machine octave des gammes chromatiques 
K) La ^ machine a cylindre rotor nialise une pale de figuration virtuelle de machine a 
cyundre carree, et devient par ce feit retrorotative differentielle, ce qui abaisse la 
motnerte de la machine, la comprehension de cette machine est incomplete non 
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seulement par l'absence de regie generate, mais aussi par l'absence de machine a 
mouvement clokwise, et par l'absence de l'etablissement de figures virtuelles et 
Reelles. Comme preceo'emment, Ton note une absence de mecanisation de cette 
figure, qui aurait montre ce caractere retrorotati£ et la necessity de semi 
transmission, ou d'inductions descendantes. 

Cette figure est hors de son champs chromatiques et demeure isolee, differentiate 
anterieure, sans mecanique. Comme la plupart des tentatives en terme de machines 
rotative, elle evoque la machine dans la capacity compressive et non motrice, ce qui 
lui donne une puissance inferieure , meme aux machines standard. 
L) rinconnaissance des figures bi inductives, figuratives, softies poly 

turbines, et dynamiques, soft les machines a mouvement Clokwise de 

pale ou cylindre 

M) l'absence d'elabUssement ou de detennination de niveaux m^caniques de 

figuration ou de dynamiques 
N) l'absence de dynaimques acc^lero^e^leraticves mecanis^es 
O) l'absence d'etablissement des champs chromatiques 
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Revendications 



1 Toute machine dont realisant simultanement une la figuration compressive materielle de tvne 
postroM^r^mtatrveoubirotatrve, une figuration virtuelle etune fig^n^LT 
cette machine pouvant etre srtuee sur la gamme chromatique des machmeTrotativeTd 

1 exception des machines de type retro rotatives et post rotatives dont les figures materielles 
virtuelles et reelles sont identiques, mecanisees par des mecaniques de mSe^mS ' 
respectivement retrorotatives et post rotatives, lorsque les mecaniques en sont, pour c'es cas 
stactes cas, des mecaniques par mono induction et par engrenage iirtermediaire attribuables a 

2 Toute machine de dynamique des parties compressives standard, dont la mecanique par 
engrenage cerceau est produite avec un tiers engrenage permettant la desangulation des 
engrenages de support et ^induction en relation avec P engrenage cerceau. 

3 Toute machine de dynamique des parties compressives standard, dont la mecanique par 
dTen^™^^ 

f n J^f e m ^ hine ? e d )^miq«e des parties compressives standard , dont la mecanique par poly 
mduction est produite, lorsque la pale a trois cotes avec le recours a plus de deux vilebSs 
de supports, ceux-ci etant dispose en dehors des lignes reliant le cenrre et les Sfe£2dT 

U?T m !? ine ? e *"»n*I» des parties compressives standard , dont la mecanique par poly 
mduction est produite avec une poly induction dite alternative, realisant alternativemenT 

1"^?™ t C d6U ! I iebr ? uiDS s " bsidiaires mecaniques , et desautres inductionpar 
simple attachement a la pale, cec, etant possible par le retranchement partiel ou total de dents 
des engrenages de support ou deduction ^ 

fnISn3^ d l dymmi T compressives standard dont la mecanique par poly 

mduction est produite une induction de chaque vilebrequin subsidise par Pune de toutes ks 
inductions de premier degre deja repertoriee par nous-meme "exouiesies 

U°T ma ? ke , de . dynami ^ ue parties compressives standard dont la mecanique par poly 
induction est produite par engrenage polycame, ces engrenages etant produits par 

SrSSterchlf aftematife * kurS deatSi P^duisant les effet accelerato 

8 Toute machine dite rotativo circulaire, dont Paction retro-rotationelle de la pale a ete modifiee 
de telle maniere de produje un lieu de prochaine expansion different de celui de sa posSon 
standard, et produit une figuration virtuelle differente de la figuration materielle, la 
rS? 6 ^ m0dification CSt r ^ e me dynamisation rotationnelle ou planetaire 
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9 Toute machine telle que decrite en , dite a mouvement Clokwise de pale, dont le mouvement 
orientationnel de pale, observe de l'exterieur, est nul, et dont te cylindre est rotationnel, cette 
dynamique realisant un lieu de nouvelle compression identique a sa contrepartie rotative . 

10 Toute machine rotativo circulaire a pale en mouvement Clokwise de type post rotative, dont 
le cylindre est rotationellement realist a contrario.' 

1 1 Toute machine rotativo circulaire a pale en mouvement Clokwise de type retro rotative, 
dont le cylindre est rotationellement realist en meme sens 

12 Toute machine telle que.dSfinie en 1, 8, 9 , dont la mecanique de support des parties 
compressives,est realisee avec le recours a deux ou phis des elements suivants : 

- une induction montante 

- une induction descendante 

- une semi transmission activant le cylindre ou / et l'engrenage de 
support de Traduction de pale 

13 Toute machine telle que definie en 12 , dont la mecanique montante generalement mais non 
limitativement est 1'une des mecaniques suivantes : par mono induction , par engrenage 
intermediate, par poly induction, par engrenage cerceau, par double engrenages internes, par 
engrenage talon, par structure engrenagique, par engrenage unitaire, par engrenage act if central 

!4 Toute machine telle que definie en 12 , dont la mecanique descendante, se d6finissant 
comme une mecanique dont l'engrenage de support est dynamique et peripherique , 
habituellement dispose sur la pale, et l'engrenage d'induction est central et active le cylindre , 
est generalement mais non limitativement est 1'une des mecaniques suivantes : par mono 
induction , par engrenage mterm&Iiaire, par poly induction, par engrenage cerceau, par double 
engrenages internes, par engrenage talon, par structure engrenagique, par engrenage unitaire, 
par engrenage actif central 

15 Toute machine dont la semi transmission est inversive, et le plus souvent inyerivo 
accelerative, et qui est realisee 

- soit a partir d'inversion par couplage d'engrenages externes, et acceleration par couplage 
d'engrenage internes et externes 

- soit a partir d'engrenages pignons , et doubles d,engrenages pignons 

16 Toute machine telle que definie en 1 et 1 5 , dont les mecaniques activant les parties 
compressives pales et cylindre sont combinees et synchronis^es par leur couplage a un meme 
element soit 

- la pale 

- Pexcentrique, ou le vilebrequin 

- l'engrenage de support /induction 
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17 Toute machine telle que definie en 1 , qui aura pour lieu de prochaine expansion un lieu 
different , anteneur ou posterieur au Ueu standard , et dont cette difference sera comblee par 
une contrepartie mecanique dynamisant rotationellement ou plan&airement le cylindre 

18 Toute machine, telle que definie en 1 , dont Paction de la pale realisera simultanement une 
forme virtuelle de cylindre , cette forme pouvant etre retrorotative ou post rotative son Ueu sur 
la gamme chromatique . 

19 Toute niachme machine, telle que definie en 1 , dont les inductions et semi transmission 
pounont etre realisee de fecon confondues, ceci ayant pour resuhat que les engrenages de 
support de l'une seront les mernes engrenages que les engrenages d'induction de l'autre ou 
mversement. * ' 

20 Toute machine teUe que definie en 1 , dont le Ueu de prochaine explosion est sur la fece 
successive d'une figure virtuelle anterieures au Ueu de prochaine explosion Clokwise cette 
machine etant alors dite rotative-circulaire differentielle anterieure 

21 Toute machine teUe que definie en 1 , dont le Ueu de prochaine explosion est sur la fece 
successive d'une figure virtuelle posterieur au Ueu de prochaine explosion standard, cette 
machine dtant alors dite rotative-circulaire differentielle posterieure 

22 Toute machine teUe que definie en 1 , dont le Ueu de prochaine explosion est sur la fece 
successive d'une figure virtueUe est posterieur au Ueu de prochaine explosion Clokwise et 
anteneur au Ueu de prochaine explosion standard, cette machine etant alors dite rotativo- 
circulaire a contrarid 

23 Toute machine dont la mecanique est les mecanique de la figure virtueUe de la machine , 
ce,est k dire la mecanique de la course de la pale relativement au corps fixe de la machine , et 
non relativement a la figuration materieUe des parties compressives. 

24 Toute machine dont la mecanique de la pale sera correspondante a la forme virtueUe du 
cylmdre qu'eUe produit, et qui sera realisee par l'induction correspondante a cette forme de 
focon standard, ou semi transmittive, ' 

25 Toute machine teUe que deffnie en 1 , dont les Ueux de prochaine compression sir la 
forme virtueUe se produiront par saut, necessitant ainsi plus d'un tour de la machine pour 
reahser routes les feces, et permettant de la sorte un Ueu de prochaine compression a contrario 
en depit de figure virtueUe a plus de cotes que les figures materieUes, la figuration reaUsee par' 
I ensemble des suites de compression etant dite figure ReeUe de la machine. 

26 Toute machine dont la pale sera activee mecaniquement par une mecanique corresnondant a 
la figure reeUe de la machine, 

27 Toute machine possedant une figure mat&ielle, une figure virtueUe et une figure reeUe 
dont les Ueux de prochaine expansion sont anteneur au Ueu Clokwise de ceUe-ci, entre celui-ci 
et le Ueu standard, et posterieur au Ueu standard, realisant ainsi, selon le cas une machine a 
figure ReeUel difKrentielle anterieure, a contrario, ou differentieUe posterieure 
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28 Toute machine telle que d^finie en 1 , dont la structure compressive materielle sera 
retrorotative , post rotative , ou birotative, de type Polyturbine ou polyturbine etagee.. 

29 Toute machine , telle que d6finie en 1 , dont les pales seront 

- de type standard, 

- en ensemble combing de pales simples 

- en structure palique 

30 Toute machine telle que d^finie en a , dont les degres seront augmentes 

- par elevation verticale de degre\ 

- par plan&erisation du positionnement de la pale , 

- par realisation acceleWdecelerative du cylindre , 

- par realisation acc61ero/dec61erative ou oscillatoire des pale. 

3 1 Toute machine dont les dynamiques des parties compressives ont ett inversee, de centre a 
peripheric, de meme que realisees dans des orientations contraires, ces machines etant 
soutenues par les mecamques de leur formes avant inversion 

32 Toute machine telle que definie en 1 , dont le cylindre est planetaire, et la pale est fixe le 
cylindre &ant active^ par la mecanique de la figure de nature contraire 

33 Toute machine dons le cylindre est en mouvement Clokwise et la pale est en mouvement 
rotationnel, cette machine utilisant la mecanique de contre partie 

34 Toute machine dont le cylindre est en mouvement planetaire et la pale en mouvment 
rotationnel 

35 Toute machine periphenquement et orientationellement inverse's, dont le mouvement des 
parties sera differentiel anterieur, differentiel posterieur, a contrario. 

t 

36 Toute machine dont l'une des parties compressives sera bifonctionnelle, realisant a la fois 
une fonction cylindrique de Fun des systemes compressif, et une fonction palique du second 
systeme. 

37 Toute machine rotativo circulaire a mouvement clokwise de pale, comprenant en 
composition 

- des vuebrequm subsidiaires montes rotativement dans le cote du cylindre et munis 
d'engrenage, et supportant la pale, ces vilebrequin ayant une meme course puisque 
combines a un meme tiers 6Mment, 

- une pale mont&sur ces vilebrequins dont le mouvement est un mouvement Clokwise 

- un axe central de la machine auquel est fix6 un engrenage couplant les engrenages de 
vilebrequins subsidiaires, de meme que le cylindre rotationnel. 
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Les ei^enages de vdebrequinjouant a la fois le rdle d'engrenages deduction de l'induction 
montante de pale, et de support de l'induction descendante dec^lindre, et kvereLent 
Fengxenage de pale jouant le role d'engrenage de support de PnTductio; moSe de pale et 
deduction de l'induction descendante de cylindre. V 

38 Toute machine comprenant en composition 

une pale, gouvemee par une induction semi transmittive 
- une induction semi transmittive, comprenant trois engrenages pignons de vilebrequin et 
lengrenagede support, cettememe semi-transmission entrainaJlecytodre, ^au^L 
^n^ e ^^^t^^sshn de 1'engrenage de Jpport de pale et 
deduction de cylindre etant par consequent realisees de %o7confondue. 

39 Une machine comprenant en composition 

" m?notdSr 6CS ^ We iDdUCti0n ' eXemplaireinent ^ ™™ linritativement une 

" "?? ^ T 6 mduction desce «dante, par exemple aussi une mono induction 

gouvernant le cylmdre. 

ckdto maChine Cn m0UVement Cl0kwise ■ dont ractk,n Positionnelle de la pale est non 

41 Toute machine telle que revendiquee en I , dont la segmentation est realisee 

- par des segments en U angulairement disposes dans les pointes de telle maniere que leurs 
parties termmales soient en appuisur les segments en U complementaire 

- par des segments en U angulairement disposes dans les pointes de telle maniere que leur 
toS to&kT 8016,11 3PPUye€S ^ m Segment """l*""** circulaire dispose dans 

42 Une machine de type rotatif dont rexcentrique est realise sous la forme d'un vilebrequin, la 
pale dans lequel celu,-ci sera dispose tant munie d'une extrusion permettant sa dispoSet 
d une piece de complement ulterieurement fixee refermant cette^ision eTevSetoSt 
barree par tout processus standard. . euemenl 

cLSSn id ^^^^ comme P**!* > ^teur, compresseur, machine de 

captation, compresseur , coeur artificiel. 

44 Toute machine dont la mecanique de pale est realise de telle maniere de realiser par sa 
vXl^Xn^ 
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45 Toute machine dont la mecanique de pale est realise" de telle maniere de realiser par sa 
longueur Faspect materiel de la figure, et de par sa mecanique orientationnelle la forme 
virtueUe definie , a travers un parcours synthetique reel d^fini 

46 Toute machine dont la mecanique de cylindre est realist par induction descendante en 
partance de la pale 

47 Toute machine dont la mecanique de cylindre est realisee par induction semi transmittive en 
partance en partance de Texcentrique 

48 Toute machine dont la mecanique de cylindre est realisee par induction semi transmittive en 
partance en partance de l'engrenage de support dynamique de pale 

49 Toute machine en laquelle la longueur de portee est relative a la figure materielle et la 
mecanique, semi transmittive ou non, relative a la figure virtuelle ou Reelle . 

50 Toute machine dont la rotational^ du cylindre permet une angulation equivalente, selon la 
regie de centre partie mecanique, a la difference ^angulation de la nouvelle position de pale en 
expansion totaleet la position standard. p 6n 

51 Toute machine ayant minimalement l'un des parametres descnptionnels suivants 

a) possedant une induction de premier degres du present inventeur 

b) possedant une induction descendante 

c) possedant une induction montante semi transmittive 

d) possedant une induction de cylindre semi transmittive 

e) poss&lant une action de pale oscillatoire 

f) possedant une augmentation de degres par ajout deduction, par polycamation 
g; possedant une combinaison horizontale des inductions 

de degT& n,aChine ^ m ° UVement clokwise ' ou slinky dont la pale ou le cylindre sont augments 
vktaeyReel Chine P ° SS ^ aat ™ SUIpluS du caractdre materiel un caractere virtuel , ou 
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